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Abstract of US2002041239 

A parking aid system having a driver initially stop 
the subject vehicle alongside a target parking 
position so that a nnark provided inside a door 
coincides with the central line of the target 
parking position when assisting the driver with left 
reverse parking. The subject vehicle is a 
predetermined distance away from an entrance 
of the target parking position, when the driver 
turns the operation switch ON. A display unit then 
displays the target parking position, the subject 
vehicle position, and an expected parking 
position. The expected parking position is set at a 
position that the subject vehicle reaches when 
reversing with the steering wheel turned fully to 
the left. Therefore, when the driver moves the 
subject vehicle fon/vard to a position where the 
expected parking position coincides with the 
target parking position and reverses the subject 
vehuile from that position through 90 DEG while 
turning the steering wheel fully to the left, the 
subject vehicle can reliably be guided to the 
target parking position. 
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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Priifungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 
(g) Einparkhilfssystem 

(g) Ein erfindungsgemaSes Einparkhilfssystcm ist zu beta- 
tigen, wenn der Fahrer zu Anfang das Fahrzeug langs ei- 
ner Ziel parkposition anhalt. Sodass eine innerhalb einer 
Tiir vorgesehene Markierung mit einer Mittellinie der Ziel- 
parkposition ubereinstimml, wenn der Fahrer beini Links- 
rti^wartseinparken unterstutzt wird. Das Fahrzeug ist urn 
einen vorbestimmten Abstand vom Eingang zur Zielpark- 
•fl0sition entfernt, wenn der Fahrer den Bedienschalter (2) 
elnschaltet Eine Anzeigeeinheit (8) zeigt dann die Ziel- 
pprkposition, die gegenwartige Fahrzeugposition und 
eine erwartete Parkposition an. Die erwartete Parkpostion 
ist eine Position, die das Fahrzeug erreicht. wenn es mit 
vollstandig nach links gedrehtem Lenkrad riickwarts 
fahrt. Wenn daher der Fahrer das Fahrzeug vonwartszu ei- 
ner Position fahrt, wo die erwartete Parkposition mit der 
. Zielparkposition ubereinstimmt und das Fahrzeug aus 
dieser Position urn SO"* wahrend vollstandiger Linksdre- 
hung des Lenkrads riickwarts fahrt, kann das Fahrzeug zu- 
verlassig zur Zielparkposition geleitet werden. 
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Beschreibung 



[0001] Die Erfindung bctriffl cin Einparkhilfssystem, urn 
einem Fahr/£ugfahrer bciin RuckwarLscinparken odcr Par- 
allelcinparkcn zu untereiutzcn. ^ 
[0002] Ein hcrkommlichcs Einparkhilfssystcni ist in dcr 
japanischcn Palcnloffcnlegungsschrift Nr. 1 1-157404 offcn- 
bari, das cine Parkliickc nach MaBgabc umgcbender Hindcr- 
nisse idcniifizicri, die bcispielswcisc niiilcls cincr Kanicra, 
Radar odcr cincni Eck-Scnsor crfassl wcrdcn. Das Einpark- lO 
hilfssys(cni bcrcchnel dann cine cnipfohlcne Onskur\'e odcr 
Trajckioric von dcr gcgcnwariigen Position dcs Fahrzcugs 
zu dcr obcn crwiihnlcn Parkluckc. Die cinpfohlcnc Orts- 
kurvc wird iiber einem Parkluckcnbild an cincr Anzeigcein- 
hcit angczcigl, uin den Fahrer anzuweiscn, uni bcispiels- 15 
wcise zu lenken, zu brcmsen, zu bcschlcunigen oder gang- 
zuschalien, wodurch das Einparken untcrsiutzi wird. 
[0003] Jcdoch bcnoligl das obcn crwahntc hcrkoiiunlichc 
Einparkhilfssystem nichl nur verschiedcne TVpen von Sen- 
sorcn, wie etwa Kaineras, Radars und Eck-Sensoren zum 20 
Identifizieren einer Parklucke, sondem erforderl auch cine 
Hochleislungs-Ariihmetikeinhcit zum Bcrcchnen dcr emp- 
fohlcnen Onskurve von dcr gegenwarligen Fahrzeugposi- 
lion zu der Parklucke und der Fahr-Bedienvorgange, die 
zuin Fahren des Fahrzeugs endang der empfohlcnen Oris- 25 
kurve erforderlich sind. Somit ist dieses herkommliche Ein- 
parkhilfssystem leuer, und die zum Einparken crforderliche 
Zeit ist, wegen der von der Arithmelikeinheit benotigten 
langen Rechenzeit, ungewunscht lang. Wenn femer die 
Fahrbedienvorgange, die zum Fahren des Fahrzeugs cntlang 30 
der empfohlenen Onskurve erforderlich sind, kompliziert 
werden, kann der Fahrer instinktiv nichl sagen, ob er durch 
diese Bedienvorgange das Fahrzeug in die Parklucke faliren 
kann, und konnte sich unsicher fiihlen. Bei der Verwendung 
des herkoramlichen Einparkhi If ssy stems wird der Fahrer 35 
den Bedienanweisungen nichl mehr viel Aufmerksamkeit 
schenken und wird der Umgebung des Fahrzeugs weniger 
Aufmerksamkeit schenken. 

[0004] Aufgabe der Erfindung ist es daher, ein Einpark- 
hilfssystem anzugeben, das die cben erwahnten Nachteile 40 
des herkomiiilichcn Einparkliilfssystems iiberwindet. 
[0005] Eine weitere Aufgabe dec Erfindung ist es, ein Ein- 
parkhilfssystem anzugeben. das einen Fahrer beim Einpar- 
ken durch eine strukturell einfache Anordnung wirkungsvoll 
unterstutzen kann. • 
[0006] ErfindungsgemaB untfasst das Einparkhilfssystem 
nach einem ersten Aspekt eine Anzeigeeinheit, um einem 
• FaJjj^r eine Zielparkposition, eine (eigene) Fahrzeugposi- 
lion sowic eine erwartete Parkposition, falls das Fahrzeug 
mTV einem vorbestimmten Lenkwinkel fahrt, visuell anzu- 50 
zeigen; und einen Bedienschaher zum Wahlen eines Ein- 
parkhilfsmodus. Die Anzeigeeinheit zeigt, wenn durch den 
Bedienschalter ein Einparkhilfsmodus gewahll ist, die Ziel- 
parkposition, die (eigene) Fahrzeugposition und die erwar- 
lete Parkposition sowie eine Anderung der (eigenen) Fahr- 55 
zeugposidon oder/und der erwaiteten Parkposition relauv 
zur Zielparkposition gemaB cincr Anderung der Bcwcgung 
des (eigenen) Fahrzeugs oder/und des Lenkwinkels an. 
[0007] Wenn bei dieser Anordnung der Einparkhilfsmo- 
dus gewahll ist, zeigl die Anzeigeeinheit nichl nur die Ziel- 60 
parkposition, die eigene bzw. gegenwarlige Fahrzeugposi- 
tion und die erwartete Parkposition an, sondem auch eine 
Anderung der eigenen Fahrzeugposition oder der crwarteten 
Parkposition relaiiv zur Zielparkposition, die mil der Bewe- 
gung dcs cigcncn Fahrzeugs odcr dcr Lcnkbctatigung cin- 65 
hergeht Der Fahrer kann somit auf der Basis der oben er- 
wahnten Information weiterfahren, sodass die erwartete 
Parkposition mil der Zielparkposition iibereinstimmi, und 



kann auf dcr Anzeigeeinheit bestStigen, dass das Fahrzeug 
dutch Bedienung des Fahrers zu der Zielparkposition gefah- 
rcn werden kann. Der Fahrer kann somit das Fahrzeug leichi 
und Tuveriassig zu dcr Ziclparkpasilion fiihren, ohne sich 
unsicher zu fuhlen. Da ferner keine Bildprozessorvorrich- 
lung zum Erfassen der Zielparkposition erforderlich isi oder 
kcinc Bcrechnung der Bedienvorgange des Fahrers erforder- 
lich isl, die zum Fahren des Fahrzeugs enilang einer erwar- 
icicn Onskurve bcnoiigi wcrdcn, kann das Einparkhilfssy- 
stem mil schr niedrigcn Kostcn rcalisiert wcrdcn. 
[0008] Nach cineni zwcilcn Aspckl kann das System dcr- 
arl ausgefuhri scin. dass die Anzeigeeinheit fcmcr dcm Fah- 
rer cine erwartete Onskurve, wenn das Fahrzeug mil deiu 
vorbestimmten Lenkwinkel fahn, sowic eine Anderung dcr 
crwarteten Onskurve rclati v zur Zielparkposition gcmiiB dcr 
Anderung der Bewegung des Fahrzeugs oder/und dcs Ixnk- 
winkels visuell anzeigt. 

[0009] Bei dicscr Anordnung zcigl die Anzeigeeinheit 
nichl nur die erwartete Onskurve des Fahrzeugs an, sondem 
auch eine Anderung der crwarteten Onskurve des Fahreeugs 
relativ zur Zielparkposition, die mil einer Bewegung dcs 
Fahrzeugs oder einer Lenkbetaligung cinhergeht. Dcr Fah- 
rer kann daher auf der Basis der oben erwahnten Informa- 
tion weiterfahrcn, sodass die erwartete Parkposition mil dcr 
Zielparkposition ubereinsiiimul, und das Fahrzeug noch ge- 
nauerzu der Zielparkposition fuhren. 
[0010] Nach einem dritlen Aspckl der Erfindung kann dcr 
vorbestimmte Lenkwinkel ein maxiinaler I-xnkwinkel cnl- 
weder nach rechts oder nach links sein. 
[0011] Da bei dieser Anordnung die erwartete Onskurve 
und die erwartete Parkposition, wenn das Fahrzeug zu der 
Zielparkposition fahrt, durch Schatzen des maximalen 
Lenkwinkels nach rechts oder links bestimml werden, kann 
der Fahrer das Fahrzeug zur Zielparkposition fiihren, indem 
er lediglich das Lenkrad in der maximalen Lenkwinkelslel- 
lung hall. Somit wird die Bedienung durch den Fahrer cin- 
fach, und der Fahrer fuhlt sicht nichl unsicher, und der Fah- 
rer kann der Umgebung des Fahrzeugs mehr Aufmerksam- 
keit schenken. 

[0012] Nach einem vierten Aspekt kann das System em 
erstcs Bestimmungsmittel aufwcisen, uni das Aufuiclen ei- 
nes Ereignisses, dass die erwartete Parkposition mil der 
Zielparkposition ubereinstimmt, eine vorbestimmte Zeit im 
Ubereinstimmungszusland abgelaufen ist sowie die Zeit un- 
mittelbar vor der Ubercinstimmung der Positionen, auf der 
Basis der Anderung der Bewegung des Fahrzeugs oder/und 
des Lenkwinkels zu bestimmen. 

[0013] Da bei dieser Anordnung das Aufueten eines der 
Ereignisse, dass die erwartete Parkposition mil der Zielpark- 
position ubereinstimmt, eine vorbestimmte Zeitdauer in 
dem Ubereinstimmungszusland abgelaufen isl sowie die 
Zeit unmittelbar vor der Ubercinstimmung der Positionen 
auf der Basis einer Anderung der Fahrzeugbewegung oder 
des Lenkwinkels bestimml wird, kann der Fahrer leicht be- 
stimmen, ob das Fahrzeug zu der Zielparkposition fahren 
kann und somii die Zeii fur den Beginn der Ruckwartsfahrt 
des Fahrzeugs zu der Zielparkposition zuverlassig erkennen 
kann, ohne unsicher zu sein. 

[0014] Nach einem fiinflen Aspekt kann das vSy stem Be- 
nachrichtigungsmitlel aufwcisen zum Benachrichtigen des 
Fahrers, wenn das ersle Bestimmungsmittel das Auftreten 
eines der Ereignisse, dass die erwartete Parkposition mil der 
Zielparkposition ubereinstimmt, die vorbestimmte Zeit ini 
t)bereinstimniungsziisiand abgelaufen ist sowie die Zeit un- 
mittelbar vor dcr Obcrcinstimmung dcr Positionen, be- 
stimml hat. 

[0015] Da bei dieser Anordnung das Benachrichiigungs- 
mittel den Fahrer uber das Auftreten eines der Ereignisse be- 
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nachrichiigi, dass die crwaneie Parkposiiion mil der ZieU 
parkposition ubcrcinslirami, cine vorbestinunte Zeil in deni 
Ubereinstinimungszusiand abgelaufcn ist und die Zeil un- 
niirrelbar vor dern Ubereinstiminen der Positioncn, kann der 
Fahrer leichi bcstiininen, ob das Fahrzeug zu der Zielpark- 
posilion fahrcn kann, und kann somii die Zeil fiir den Bc- 
ginn der RiickwarLsfahrt dcs Fahrzcugs zu der Zielparicposi- 
lion bin zuvcrlassiger erkcnnen, ohnc unsicher zu scin. 
(00161 Nach cinem scchsicn Aspcki bcnachrichiigi das 
Bcnachrichligungsniiucl den Fahrer mil cincm Tonsignal. 
10017] Da bci dicscr Anordnung das Bcnachrichligungs- 
millcl den Fahrer durch cin Tonsignal bcnachrichiigi, eni- 
gehl deni Fahrcr die Nachrichi der durch das ersle Beslim- 
iiiungsiirillcl durchgefiihrien Bcsiininiung auch dann nichl, 
wenn er von der Anzcigeeinheil wegblickl, und er kann das 
Einparkhilfssysieni richlig benuizcn und kann der Uiiige- 
bung seines Fahrzcugs Aufnierksamkeil schenken. 
10018] Nach cincm sicblcn Aspcki kann das Sysicin dcrari 
ausgefiihri sein, dass das Benachrichtigungsinittel den Fah- 
rer bcnachrichiigt, indeni es eine Anzeigefonn der Zielpark- 
posiiion odcr/und der (cigenen) Fahrzeugposilion oder/und 
der erwarieien Onskurve oder/und der erwarieten Parkposi- 
iion, die auf der Anzcigeeinheil angezeigl werden, andert. 
[0019] Da bei dieser Anordnung das Benachrichtigungs- 
iiiillcl den Fahrer benachrichligU indein es die Anzeigefonn 
auf der Anzcigeeinheil andcrU kann der auf die Anzeigeein- 
heit blickende Fahrer gewaml werden, den mitgeteillen In- 
hall zuverlassig zu erkennen, und sorait kann das Einpark- 
hilfssyslein richlig benuizl werden. 
(0020] Nach einem achien Aspekl der Erfindung isl die 
angezeigte Form eine Farbe oder Linie. 
[0021] Da bei dieser Anordnung die angezeigie Form 
durcli Andern der Farbe oder Linie der Anzeige geanden 
wird, kann der Fahrer den milgeteilten Inhalt leichi erken- 
nen, indem er auf die Farbe oder Linie der Anzeige blickl. 
[0022] Nach einem neunten Aspekl kann das System der- 
art ausgefuhrt sein, dass das Benachrichligungsmiliel den 
Fahrer benachrichligU indem es auf der Anzcigeeinheil eine 
Schriflzeichenfolge anzeigt, die das Auftreien eines der Er- 
eignisse, dass die erwarlete Parkposidon mil der Zielpark- 
position iibereinsdmrnl, die vorbestininUe Zeit in dcni Ubcr- 
einslimmungszustand abgelaufen ist sowie die Zeit unmit- 
telbar vor der Ubereinslinmiung der Ppsitionen, angibt. 
[0023] Da bei dieser Anordnung die Benachrichtigung 
durch Anzeige einer Schrifueichenfolge auf der Anzeige er- 
folgl, wenn die erwarlete Parkposition mil der Zielparkposi- 
tion iibereinstimml, eine vorbestimmteZeitin dera Oberein- 
siirtvBiungszusiand abgelaufen isl oder die Zeit unmitielbar 
VQT der Ubereinstimmung der Posidonen vorliegl, kann der 
F^er den mitgeteilten Inhalt leichi und zuverlassig erken- 
nen. 

(00241 Nach einem zehnien Aspekl kann das System ei- 
nen Heckmoniior zur Aufnahme eines Bilds eines Bereichs 
hinler dem Fahrzeug aufweisen, wobei das Benachrichli- 
gungsmiliel den Fahrer benachrichtigl, indem es das von 
dem Heckmoniior aufgenommene Bild auf der Anzcigeein- 
heil anzeigt 

[0025] Da bei dieser Anordnung die Benachrichtigung er- 
folgt, indem ein vom Heckmoniior aufgenommenes Bild 
des Bereichs hinler dem Fahrzcugs auf der Anzcigeeinheil 
angezeigl wird, kann der Fahrer den mitgeteillen Inhalt 
leichi und zuverlassig erkennen und die Zustande hinler 
dem Fahrzeug vor anschlieBender Riickwartsfahrt verste- 
hen. 

[0026] Fcmcr kann nach cincm clftcn Aspckt die Benach- 
richtigung durch das Benachrichligungsmiliel ubereine vor- 
beslimmie Z^il hinweg durchgefiihrt werden. 
[0027] Da bei dieser Anordnung die Benachrichiigung 



durch das Benachrichligungsmiliel nur Qber die vorbe- 
stimmie Zeil erfolgu wird der Fahrer nicht gcslori, wenn er 
das Einparkhilfssystem benutzt. 

[0028] Anzumerken isl hier, dass diesc vorbeslimmle Tcil 
5 in den nachfolgend beschriebenen Ausfuhrungen auf cine 
Sekunde gcscizi ist, jedoch die Erfindung hicrauf nicht bc- 
schrankt isl. 

[0029] Nach einem zwolficn Aspcki kann das Sysicm eine 
Markicrung aufweisen, die bcim Anhallen dcs Fahrzcugs zu 
10 bcnul-zen isl, sodass die Zielparkposilion und die (cigenc) 
Fahrzeugposilion cine vorbeslimmle Posilionsbczichung 
aufweisen. wenn mil dem Bedienschalter der Einparkhilfs- 
modus gewahli wird. 

10030] Da bei dieser Anordnung das Einparkhilfssysieni 

15 eine Markicrung enlhall, die bcim Stoppen des Fahrzcugs 
vor dem Beginn der Einparkhilfe benutzt wird, kann der 
Fahrer das Fahrzeug leichi stoppen, sodass die Zielparkposi- 
lion und die gcgcnwartigc Fahrzeugposilion cine vorbe- 
slimmle Posilionsbczichung besilzen. Daher lassl sich vcr- 

20 hindem, dass der Fahrer iiber das Aufslellen der vorbe- 
stimmien Positionsbcziehung verwim wird und wiederholi 
die Stoppposition des Fahrzcugs einstellt, weil er Schwie- 
rigkeiten bei der Beslimmung hat, ob die vorbeslimmle Po- 
siuonsbeziehung aufgeslelll worden isL 

25 10031] Nach einem dreizehnlen Aspekl kann das System 
ersles Loschmillel aufweisen zum Loschen des Einpark- 
hilfsmodus, wenn eine DifFerenz zwischen der Zielparkpo- 
silion und der erwarieten Parkposition einen vorbesummten 
Wen iiberschrciiet. 

30 [0032] Da bei dieser Anordnung das wste Loschmillel den 
Einparkhilfsmodus loschl, wenn die Differenz zwischen der 
Zielparkposiuon und der erwarieien Parkposiiion einen vor- 
beslimmten Wert uberschreilel, lassl sich veriiindern, dass 
die Einparkbetatigung an einer ungeeigneten Posilion ge- 

35 starlet wird, um hierdurch die Zuverlassigkeit des Einpark- 
hilfssyslems zu verbessem. 

[0033] Anzumerken ist hier, dass dieser vorbeslimmle 
Wert in den Ausfuhmngen auf 1 Meier gesetzi isl, jedoch die 
Erfindung hicrauf nicht beschrankt isl. 

40 [0034] Nach einem vierzehnien Aspekl kann das System 
ein zweiles Bestimmungsmitlel aufweisen zur Bestimmung, 
ob die (eigene) Fahrzeugposilion niit einer vorbesummten 
Posilion auf der Ortskurve zu der Zielparkposilion, an der 
der Betriebszusiand des Fahrzcugs geandert wird, uberein- 

45 slimmt. 

[0035] Wenn bei dieser Anordnung die gegenwanige 
Fahrzeugposition mil einer vorbestimmlen Posilion auf der 
Ortskurve zu der Zielparkposilion ubereinstimml, an der der 
Betriebszusiand des Fahrzcugs gewechselt wird, bestimmt 

50 das zweite Beslimmungsmiltel, dass die oben erwahnte 
Ubereinslimniung der Posilionen slallgefunden hal. Daher 
kann der Fahrer veranlasst werden, den Beuiebszusiand des 
Fahrzcugs an dieser vorbestimmlen Posiuon zu wechseln. 
Der Fahrer kann somit das Einparkhilfssystem richug benul- 

55 zen, und die Zuverlassigkeit des Einparkhilfssysiems kann 
verbesseri werden. 

[0036] Nach einem funfzehnlen Aspekl kann das System 
ein Benachrichtigungsmiuel aufweisen zum Benachrichli- 
gen des Fahrers, wenn das zweite Bestimmungsmitlel das 

60 Auflreten eines Ereignisses, dass die (eigene) Fahrzeugposi- 
lion mil der vorbesummten Position iibereinstimml, eine 
vorbeslimmle Zeil im tJbereinsiimmungszusiand abgelau- 
fen ist sowie die Zeit unmitielbar vor der Ubereinslimmung 
der Posilionen, bestimmt. 

65 (0037] Bci dicscr Anordnung bcnachrichiigt das Benach- 
richtigungsmiuel den Fahrer, wenn die Fahrzeugposidon 
mil der vorbcslimralen Posilion auf der Ortskurve zu der 
Zielparkposilion ubereingeslimml hat, dass der Bctriebszu- 
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stand des Fahrzeugs gewechseli wild, eine vorbesiiinnue 
Zeil in dcm Ube rein slim niun|szusiand abgelaufen isl odcr 
die Zeil unniiuelbar vor der tlbcrcinstiminung der Posiiio- 
ncn vorliegt. Der Fahrer kann dahcr die Zeil ziini Wechscin 
des Bctricbszustands des Fahrzeugs zuverlassigcr crkenncn 3 
und das Einparkhilfssystcm richtig benuizen, ohne unsicher 
zu scin, und die Zuverlassigkcil des Einparkhilfssyslciiis 
kann vcrbcsscn wcrden. 

10038) Fcmcr kann nach cincin scchzchnien Aspcki das 
Bcnachrichligungsniiticl den Fahrcr durch cin Tonsignal be- lO 
nachrichligen. 

[00391 Da bci dicscr Anordnung das Bcnachrichligungs- 
niiiicl den Fahrcr durch cin Tonsignal benachrichligl, cni- 
gchi dcni Fahrcr die Erkcnnung der Zeil zuin Wcchscl des 
Belricbszuslands des Fahrzeugs auch dann nichl, wcnn der 15 
Fahrer von der Anzeigecinhcii wegblickl, und er kann das 
Einparkhilfssysicin richtig benuizen, wobci die ZuvcriiLssig- 
kcii des Einparkhilfssyslciiis vcrbcsscrt ist und der Fahrcr 
der Unicebunc seines Fahrzeugs Aufmerksanikeii schcnken 
kann. 

(0040] Nach eincni sicbzehntcn Aspcki kann das System 
derarl ausgefuhrl sein, dass das Benachrichligungsmiliel 
den Fahrer benachrichiigU indeni es cine Anzeigeform der 
Zielparkposiiion oder/und der (eigenen) Fahrzeugposiiion 
odcr/und der erwarleten Onskurve oder/und der erwanclen 25 
Parkposilion, die auf der Anzeigecinhcii angezeigt werdcn. 
anden. 

10041] Da bei dieser Anordnung das Benachrichligungs- 
uiillcl den Fahrer durch Wechsel der Anzeigefomi auf der 
Anzeigeeinheit benachrichiigl, wird der auf die Anzeigcein- 3*3 
heii blickende Fahrer gcwami, urn den Inhait der Benach- 
richiigung zuverlassig zu crkennen und das Einparkhilfssy- 
sieni richtig zu benuizen, uiu Iiierdurch die Zuverlassigkeit 
des Einparkhilfssystems zu verbessem. 

[0042] Bevorzugl isl nach einem achtzehnten Aspekt die 35 
Anzeigeform eine Farbe oder Linie. 
10043] Da bei dieser Anordnung die Anzeigefom durch 
Andcm der Farbe oder Linie der Anzeige gewechseli wird, 
kann der Fahrcr den Milleilungsinhalt leicht erkennen, in- 
dem er auf die Farbe oder Linie der Anzeige bhckt, und er 40 
kann das Einparkliilfssystem richtig benuizen, und femer ist 
die Zuverlassigkeit des Einparkhilfssystems verbessert. 
[0044] Nach einem neunzehnten Aspekt kann das System 
derarl ausgefuhrl sein, dass das Benachrichtigungsmiltel 
den Fahrer benachrichtigl, indem es auf der Anzeigeeinheit 45 
eine Schriflzeichcnfolge anzeigt, die das Aufureten eines der 
Ereignisse, dass die (eigene) Fahrzeugposiiion mil der vor- 
besliiHimten Position ubereinstimmt, eine vorbestimmie Zeil 
in dem Ubereinstimmungszustand abgelaufen isl und die 
Zei^ unmittelbar vor der Ubercinstimmung der Positionen 50 
angibl! 

f00451 Da bei dieser Anordnung die Benachrichtigung 
durch Anzeige einer Schriftzeichenfolge erfolgU wenn die 
Fahrzeugposiiion mil einer vorbeslimniien Position uberein- 
geslimml hat, eine vorbesiimmtc Zeil in dem Ubereinslim- 55 
mungszustand abgelaufen ist oder die Zeil unmittelbar vor 
der tibereinstimmung der Positionen vorliegt, kann der Fah- 
rer den milgeteillen Inhall leicht und zuverlassig erkennen. 
[0046] Nach einem zwanzigslen Aspekt kann das System 
einen Heckmonitor zur Aufnahme eines Bilds eines Be- 60 
reichs hinler dem Fahrzcug aufweiscn, wobei das Benach- 
richtigungsmiltel den Fahncr benachrichiigU indem es das 
von dem Heckmonitor aufgenommene Bild auf der An- 
zeigeeinheit anzeigt. 

100471 Da bci dicscr Anordnung die Benachrichtigung 65 
durch Anzeige eines von dem Heckmonitor aufgenomme- 
nen Bilds des Bercichs hinler dcm Fahr/eug auf der An- 
zeigeeinheit erfolgi, kann der Fahrer den mitgeieilten Inhall 



leicht und zuverlassig erkennen. und femer kann er die Zii- 
slandc hinler dem Fahrzeug vor cincr anschlicBcnden Ruck- 
warlsfahn verslehcn. 

(004K] Nach einem einundy.wanzigslcn Aspekl crfolgl die 
Benachrichtigung durch das Benachrichligungsmiliel iiber 
cine vorbestimmie 7jc\{. 

[0049] Da die Benachrichtigung durch das Benachrichli- 
gungsmiliel nur uber die vorbestimmie Zeil erfolgi, wird der 
Fahrer nichl gcstori, wahrcndcr das Einparkhilfssystcm bc- 
nui/l- 

10050] Anzumcrken isl hier, dass dicse vorbcsiiinnilc Zeil 
in den Ausfiihrungen auf 1 Sckunde gesclzi isl. jcdoch die 
Erfindung hierauf nichl beschranki ist . 
I0051J Nach einem zwciundzwanzigslen Aspcki kann das 
Sysiem derarl ausgefuhrl scin, dass die Anzeigecinhcii cine 
erwartcic Orlskurvc gemaB dcm vorbeslimmlcn Lcnkwinkcl 
anzcigi, bcvor das zweiic Besiinuiiungsmittel das Aufyeien 
cincs Ercignisscs, dass die Fahracugposilion mil cincr yor- 
bestimmlen Position ubereinstiniml. eine vorbestimmie Zeil 
im Ubercinsliinmungszustand abgelaufen isl sowie die Zeil 
unmittelbar vor der Ubercinstiiuinung von Positionen, bc- 
siimmt, und eine envartcle Orlskurvc gemaB einem Ist- 
Ixnkwinkel nach der Beslimmung anzeigl. 
[0052] Da bei dieser Anordnung die Anzeigeeinheit eine 
erwarlele Orlskurvc gemaB dem Isl-Lenkwinkel nach der 
Beslimmung durch das zweile Bestimmungsmitlel anzcigi, 
kann, auch wenn das Fahrzeug die vorbestimmie Position 
passi'eri hat, der Fahrer den Lenkwinkel korrigieren, urn die 
erwarlele Parkposilion mil der Zielparkposiiion in t)berein- 
slimmung zu bringen. Der Fahrer kann daher das Fahrzeug 
angenahert an der vorbeslimmien Position anhalten. urn 
hierdurch die Einfachheil der Benuizung des Einparichilfs- 
sysiems zu verbessern. Es ist auch moglicli, die Benuizung 
des Einparkhilfssystems an einer ungeeigneten Position zu 
verhindem, wodurch die Zuverlassigkeit des Einparkhilfs- 
systems verbessert wird. 

[0053J Bevorzugt ist nach einem dreiundzwanzigslen 
Aspekl die Anderung des Beuiebszustands des Fahrzeugs 
das Umschalten zwischen Vorwarts- und Riickwarisfahri. 
[0054] Auch wenn bei dieser Anordnung das Fahrzeug die 
Position passiert hat, an der beim Riickwarlseinparken zwi- 
schen Vorwans- und Ruckwarlsfahrt umgeschaltel werden 
sollte, kann der Fahrer den Lenkwinkel korrigieren, urn die 
erwarlele Parkposilion mil der Zielparkposiiion in Uberein- 
stimmung zu bringen. Der Fahrer kann daher das Fahrzeug 
angenahert an der vorbcsdmmien Position anhallen, urn 
hierdurch die Einfachheil der Verwendung des Einparkhilfs- 
systems zu verbessem, Es isl auch moglich, die Benuizung 
des Einparkhilfssystems an einer ungeeigneten Position zu 
verhindem, um hierdurch die Zuverlassigkeit des Einpark- 
hilfssystems zu verbessern. 

[0055] Bevorzugl isl nach einem vicrundzwanzigslen 
Aspekt die Anderung des Betriebszustands des Fahrzeugs 
eine Lenkbetatigung in der enlgegengesetzien Richlung. 
(0056] Auch wenn bei dieser Anordnung das Fahrzeug die 
Position passiert. hat, an der beim parallclen Einparken das 
Lenkrad in die enlgcgcngesetzle Richlung gedrehl wcrden 
sollte, kann der Fahrer den Lenkwinkel korrigieren, um die 
erwarlele Parkposilion mil der Zielparkposiiion in T Jbercin- 
stimmung zu bringen. 

[0057] Nach einem fiinfundzwanzigstcn Aspekl kann das 
Sysiem cin driiles Bestimmungsmitlel aufweiscn zur Bc- 
slinmiung, dass die (eigene) Fahrzeugposiiion mil der Ziel- 
parkposiiion ubereinsiiinmi. 

[0058] Da bci dicscr Anordnung bcslinunl wird, dass die 
Fahrzeugposiiion mil der Zielparkposiiion ubereingeslimml 
hat, lassl sich verhindem, dass das Fahrzeug iiber die Ziel- 
parkposiiion hinaus fahn, und der Fahrer kann das Fahrzeug 
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mil Leichiigkeii zu der Zielposition fahren, ohne unsicher zu 
scin. 

[0059] Nach eincm sechsundzwanzigslcn Aspckt kann 
das Sysicin cinen Heckmonilor aufweisen, dcr cin Rild in ei- 
ncr Richtung aufninimt, in dcr das Fahrzcug einzuparken isu 
wobei das vorn Hcckmonitor aufgcnommcne Bild auf der 
Anzcigccinhcil angczeigl wird, wcnn das drille Beslini- 
mungsiniltcl besliimiu, dass die erwanetc Parkposilion mil 
dcr Ziclparkposiiion ubcreinsiiniim. 

[0060J Wcnn bci diescr Anordnung bcstiinml wird, dass 
die Fahrzcugposiiion mil der Ziclparkposiiion ubcreingc- 
slimini hau zcigt die Anzeigeeinhcil das durch den Hcckmo- 
nitor aufgcnommcne Bild des Bereichs hintcr dcm Fahr/eug 
an. l>r Fahrer kann daher bcsiiiiigcn, dass der Einparkvor- 
gang korrckl vonsiaucn gcgangcn isi, und die Zuvcrlassig- 
keii des Einparkhilfssysieins wird vcrbesscrt. 
[0061] Nach eincin sicbenundzwanzigsien Aspeki kann 
das System cin Riickwansbcstinimungsmiltcl aufwciscn zur 
Bcstimmung, dass sich das Fahrzeug in einem Ruckwarls- 
modus befmdeu wobei die Anzcige auf dcr Anzeigeeinhcit 
geandcrt wird, wcnn das Ruckwarisbesiimmungsmiuei be- 
stimniu dass sich das Fahrzeug im Ruckwartsmodus befin- 
del. 

[0062] Da bci diescr Anordnung die Anzeige der Anzeige- 
einhcil wechscll, wcnn beslininil wird, dass sich das Fahr- 
zeug im Ruckwartsmodus befindet, lassl sich verhindem, 
dass der Fahrer der Anzeige auf der Anzeigeeinhcit zu viel 
Aufraerksamkcil und den Umgebungszustanden zu wenig 
Aufmerksainkeit schenki. 

[0063] Anzumerken ist hier, dass in den Ausfiihrungen der 
Ruckwartsschalter dem Ruckwarisbesiinimungsmitte[ der 
Erfindung enispricht. Das Ruckwarisbesiimmungsmiuei er- 
fassi einen Zustand, in dem das Fahrzeug latsachlich riick- 
wiins fahrt, oder einen Zustand, in dem das Fahrzeug bei ge- 
wahhem Ruckwartsbercich angehalten wird. 
[0064] Nach einem achlundzwanzigslen Aspeki kann das 
System einen Heckmonilor aufweisen, der ein Bild des Be- 
reichs hinter dem Fahrzeug aufnimmi, wobei das vom Heck- 
monilor aufgenommene Bild auf der Anzeigeeinhcit angc- 
zeigl wird, wenn das Ruckwarisbeslimmungsmittel be- 
stinimt, dass sich das Fahrzeug im Ruckwartsmodus befin- 
det. 

[0065] Wenn bei diescr Anordnung bestimmt wird, dass 
sich das Fahrzeug ira Ruckwartsmodus befindet, wird das 
von dem Heckmonilor aufgenommene Bild auf der An- 
zeigeeinhcit angczeigl. Der Fahrer kann daher auch die 
Fahrzeugumgebung priifen, insbesondere den hinter dem 
Fateaeug befindlichen Bereich, der in der Fahrrichtung 
liegl. Der Fahrer kann femer beslatigen, dass der Einpark- 
v^gang korrekt ausgeleitet wurde, und femer wird die Zu- 
verlassigkeil des Einparkhilfssy stems verbessert. 
[0066] Nach einem neunundzwanzigslen Aspeki kann das 
System ein zweiles lx)schmittel aufweisen zum Loschen des 
Einparkhilfsmodus, wenn eine Fahrgeschwindigkeit des 
Fahrzeugs einen vorbestimmten Wert erreicht oder iiber- 
schrcitet. 

[0067] Da bei diescr Anordnung der Einparkhilfsmodus 
geldscht wird, wenn die Fahrgeschwindigkeit des Fahrzeugs 
den vorbestimmten Wert erreicht oder uberschreitet, lassi 
sich verhindem, dass die erwartete Parkposilion von dcr 
Ziclparkposiiion aufgrund von Radschlupf verselzl ist, urn 
hierdurch die Zuverlassigkeil des Einparkhilfssysieras zu 
verbessem. 

[0068] Anzumerken isi hier, dass diescr vorbesiimmte 
Wen in den Ausfuhrungcn auf 10km^ gcscut ist, jcdoch 
die Erfindung hierauf nicht beschrankt ist. 
[0069] Die Erfindung wird nun anhand von Ausfiihrungs- 
beispiclen unter Hinweis auf die beigefiiglen Zeichnungen 



erlSuiert. 

[0070] Fig. 1 isi ein Blockdiagramm dcr Gesamlanord- 
nung eines Einparkhilfssystems nach einer erslcn Ausfiih- 
rung; 

5 [0071] Fig, 2 ist ein Blockdiagramm eincr Sieuerschal- 
lung; 

[0072] Fig. 3 isi ein Diagramm zur Erliiuierung des Links- 

Ruckwartscinparkcns; 

[0073] Fig. 4 zcigi einen Zusiand, in dcm sich cin Fahr- 
10 zeug in eincr Siariposition befindet; 

[0074] Fig. 5 zcigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug auf dcm Wcg von dcr Siartposilion zu eincr Ruck- 
vvarisstartposiiion befindet; 

[0075] Fig. 6 zcigt cinen Zustand, in dem sich das Falir- 
15 zeug in der Riickwansslartposition befindet; 

(0076] Fig. 7 zcigt cinen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug auf dem Weg von der Ruckwarisstanposition zu eincr 
Ziclparkposiiion befindet; 

[0077] Fig. 8 zeigl einen 2^stand, in dcm sich das Fahr- 
20 zeug in der Ziclparkposiiion befindet; 

[0078] Fig. 9A und 9B sind Diagramine, die erwartete 
Parkpositionen erlautem; 

[0079] Fig. 10 isi ein Flussdiagramm zur Erlauterung des 
Vorgangs beim Links-Ruckwarlseinparken; 
25 [0080] Fig. 11 isi ein Diagrainm zur Erlauterung eines 
Verfahrens zur Berechnung der Koordinaten der crwarteten 

Parkposilion; 

[0081] Fig. 12 zeigl einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in der Ruckwarlsstartposition befindet, nach einer 

30 zweiten Ausfiihrung; 

[0082] Fig. 13 zeigl einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in der Riickwarlssiartposilion befindet; 
[0083] Fig. 14 ist ein Flussdiagranmi zur Erlauterung des 
Vorgangs beim Links-Ruckwartseinparken; 

35 [0084] Fig. 15A und 15B sind Diagramme zur Erlaute- 
rung eines Vierradfahrzeugmodells und eines Zweiradfahr- 
zeugmodells; 

[0085] Fig. 16A und 16B sind Diagramme zur Erlaute- 
mng der Beziehung zwischen der zuruckgelegten Weg- 

40 strecke und der Schragstellung des Fahrzeugs; 

[0086] Fig. 17 ist ein Diagramm zur Erlauterung des 
Schwenkradius eines Vierradfahrzeugs; 
[0087] Fig. 18 ist ein Diagramm zur Erlauterung eines 
Verfahrens zur Berechnung der Koordinaten der erwarteten 

45 Parkposilion; 

[0088] Fig, 19 zeigl einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in der RQckwartsstartposition befindet, nach einer dril- 
ten Ausfiihrung; 

[0089] Fig. 20 zeigl einen Zustand, in dem sich das Fahr- 

50 zeug in der RQckwartsstartposition befindet; 

[0090] Fig. 21 zcigt einen Zustand, in dem sich das Fahr- 
zeug in der Ruck wartsstari position befindet; 
[0091] Fig. 22 ist ein Flussdiagramm zur Erlauterung des 
Vorgangs beim Links-Ruckwartseinparken; 

55 [0092] Fig. 23 zeigt einen Zustand, in dem sich das Falir- 
zeug in einer Stanposiiion befindet, nach einer vienen Aus- 
fiihrung; 

[0093] Fig. 24 zeigt einen Zustand, in dem das Fahrzeug 
eine Riickwartssiartposition erreicht hat; 
60 [0094] Fig. 25 z^igl einen Zustand, in dcm das Fahrzeug 
in der Ruckwartsstarlposition den Ruckwartsbercich ge- 
wahll hat; 

[0095] Fig. 26 zeigt einen Zustand, in dem das Fahrzeug 
in der RuckwMnssiartposition das Lenkrad nach links gc- 
65 drchthat; 

[0096] Fig. 27 zeigt einen Zustand, in dem das Fahrzeug 
eine Umlenkposiiion erreichi hat; 

[0097] Fig. 28 zeigl einen Zustand, in dem die Anzeige 
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auf dcr Anzeigecinhcii gewechscli hai, wcnn das Fahrzeug 
die Uinlcnkposition crrcichl hai; 

[0098] Fig. 29 zcigt cincn Zusiand, in dcni an dcr Um- 
lenkposiiion das T ^nkrad dcs Fahr/cugs nach rcchl5 gedrchl 

wurde; ^ 
10099] Fig. 30 zcigi cincn Zusiand, in dcin das Fahrzeug 
cine erwaneie Parkposilion errcicht hai; 
|0100| Fig. 3 1 isl cin crsier Tcil cincs Flussdiagrainms; 
lOlOl 1 Fig. 32 isi ein zwciicr Tcil dcs Plussdiagrainius; 
[01021 ^'"8- 33 ist cin Diagraiiuii zur Erlautcrung cincs 10 
Vcrfahrcns zur Berechnung dcr Fahrzcugposilion, dcr Uni- 
Icnkposilion und dcr crwarieicn Parkposilion; 
[01031 34 isl cin Diagramin zur Erlautcrung cincs 

Vcrfahrcns zur Berechnung dcr Unilenkposilion; und 
10104] Fig. 35 isl cin Diagraiimi zur Erlaulcrung cincs 13 
Vcrfahrcns zur Berechnung dcr crwarictcn Parkposilion. 
[0105] Die ersic Ausfuhrung wird nun anhand dcr Fig. 1 
bis 11 crlauicri. 

[0106] Wie in Fig. 1 gczcigl, bcsilzl ein in eincni vierrad- 
rigcn Fahr/cug angebrachies Einparkhilfssystein ein einen 20 
Mikrocoinpuier enthaltendes Sleuergcrat 1. Mil deni Steuer- 
geral 1 verbunden sind ein Bedienschaller 2, ein FahrN^eg- 
slreckenscnsor 3, ein Fahrgeschwindigkeitssensor 4, ein 
Lenkwinkelsensor 5, ein Ruckwarl^schallcr 6, ein Heckmo- 
nilor 7, cine Anzeigecinhcii 8 sowie cin Summer 9, 25 
[0107] Dcr Bedienschaller 2 umfassl einen Slxomvcrsor- 
gungsschaller, mil dem der Fahrer die Su-omzufuhr zu dem 
Einparkhilfssysteni cin/ausschallet, sowie einen Parkmo- 
duswalilschaller. Der Parknioduswahlschalter wahlt aus drei 
Parkinodi, das isl der "Linksruckwansparkiuodus", der 30 
"Rechtsruckwarisparkmodus" und der "Linksparal lei park- 
modus". Der Parkraoduswahlschalier isl eniweder aus drei 
Schaliern aufgcbaul, die den drei Parkmodi cnlspreclien, 
Oder isl aus einem Schaller aufgebaul, an dem die drei Park- 
modi nacheinander durch Driicken dcs einen Schallers ge- 35 
schaliel werden. Altemaliv kann der Bedienschaller 2 derart 
ausgebildel sein, dass nur ein Schaller sowohl die Su-omzu- 
fuhr zu dem Einparkhilfssystem ein- und ausschaltei sowie 
die Parkmoduswahl betatigt. Der Fahru'cgslreckensensor 3 
berechnei die voni Fahrzeug gefahrenc Wegsu-ecke auf der 40 
Basis eines mil der Drehung der Rader cinhergehcndcn Ini- 
pulsausgangssignals. Der Fahrgeschwindigkeilssensor 4 be- 
rechnei die Fahrzeuggeschwindigkeii durch Differenzieren 
der vom FahrwegsU*eckensensor 3 erfassien zuriickgelegien 
WegsO-ecke iiber die Zeil. Der Lenkwinkelsensor 5 erfassi 45 
den Winkel dcs vom Fahrer gelenklen Lenkrads. Der Ruck- 
wansschalier 6 erfassi die Betaligung dcs Wahlhebels in den 
RUckwarisbereich durch den Fahrer, damit das Fahrzeug 
riicKvarts fahrt. Der Heckmonilor 7 isl z. B. eine Kamera, 
nO^zum Beispiel eine Femsehkaniera, die am hinieren Tcil 50 
dcs Fahrzeugs angebracht ist und ein Bild des Bereichs hin- 
ter dem Fahrzeug aufnimml. 

[0108] Die Anzeigeeinheit 8 isl beispielswcise eine Rus- 
sigkristallplaline, die der Fahrer visucll erkennen kann. Die 
Anzeigecinhcii 8 kann Tcil eines Navigalionssystcms oder 55 
eines fahrzeugeigenen Femsehers scin. Die Anzeigecinhcii 
8 zeigt verschiedenc Infomialionsiypen, um den Fahrer 
wahrend des Enparkens zu unlersiulzen, Der Summer 9 isi 
vorgeschen. um den Fahrer durch einen Ton zu alarmieren. 
[0109] Wie in Fig. 2 gezeigl, umfassl das Sleuergerall ein 60 
erslcs Besliminungsmiliel Ml, ein zweiles Beslimmungs- 
miilel M2, ein drilies Besiimmungsmiiiel M3, ein erslcs 
Loschmiitel M4, ein zweiles Loschniiuel M5 und ein Be- 
nachrichiigungsmittel M6. Die ersien bis driuen Besiim- 
mungsmittcl Ml bis M3 zcigcn cine Ziclparkposilion, cine 65 
eigene Fahrzeugposilion, eine erwaneie Orlskurve und eine 
erwartele Parkposilion, die nachfolgend erlauten werden. 
auf der Anzeigecinhcii 8 an, und zwar auf dcr Basis dcr 



Wegsirecke, die vom Fahrzeug zuriickgclegi und vom Fahr- 
wegstreckensensor 3 erfassi wird, des I^nkwinkels. dcr 
vom Lenkwinkelsensor 5 erfassi wird, und der Fahrrichlung 
dcs Fahrzcugs, der vom Ruckwarlsschaller 6 erfassi wird. 
Das vom Heckmonilor 3 aufgenommcnc Bild dcs Bereichs 
hinicr dem Fahrzeug wird cbenfalls auf dcr Anzeigecinhcii 
8 angczeigi. 

[OllOj In alien Ausfiihrungcn ist die Funkiion dcs crsicn 
Bcsiimmungsmiucls M 1 die gleichc wic die dcs zwciicn Bc- 
siimmungsmillcls M2 an den Ruckwartssiartposilioncn. Dcr 
Grund dalur isl, dass, obwohl das crsic Bcsliimnungsmiuel 
Ml bcsiinunU dass die crwartcic Parkposilion mil dcr Zicl- 
parkposilion ubereinsliniml, und das zweilc Bcslimniungs- 
miucl M2 die Posilion bcsiiinnii. wo das Fahrzeug seine 
Fahrrichlung von vorwans auf riickwaris wcchsch, dicsc 
zwei Bestimmungen an den Ruckwarissianposilionen 
glcich'zciiig durchgcfUhrt werden. 

[0111] Die Funkiion dcs zwcitcn Bcsiimmungsmiucls M2 
isl die gleiche wie die des dritien Bestimmungsmiliels M3 
an der Unilenkposilion, die in der vienen Ausfuhrung bc- 
schrieben wird. Dcr Grund dafur isi, dass, obwohl das 
zweite Besiimmungsmiiiel M2 die Posidon besiimml, in der 
der Lenkwinkel von links nach rechts wechsell, und das 
driiie Bestimmungsmiliel M3 besiimml, dass die Fahrzeug- 
posilion mil der Ziclparkposilion ubereingeslimml hai, dicse 
zwei Beslimniungen an der Umlcnkposilion der vierlen 
Ausfuhrung gleichzeiug durchgefuhrl werden. Da zusalz- 
lich, wenn das Linksparallelparken in eine erslc Halfie mil 
Linksriickwansparken und eine zweilc Halfie mil Rechls- 
ruckwartsparken unteneill isl, die Unilenkposilion der Zicl- 
parkposilion des Linksriickwarlsparkcns entsprichl, isl die 
Besiimmung durch das driite Besiimmungsmiiiel, dass die 
Falirzeugposition mil der Umlenkposiuon ubereingeslimml 
hai, die gleiche wie die Besiimmung, dass die Fahrzeugpo- 
silion mil der Ziclparkposilion ubereingesumml hat 
[0112] Das zweilc Loschmitlel M5 loscht die Einparkhilfe 
auf dem Weg durch Belatigung des Bedienschallers 2 auf 
der Basis der vom Fahrgeschwindigkeitssensor 4 erfassien 
Fahrgeschwindigkeil des Fahrzeugs. Das ersle Loschniiuel 
M4 loschl die laufende Einparkhilfe durch Beiaiigung dcs 
Bedienschallers 2 auf der Basis der vom Falirwegsirecken- 
sensor 3 erfassien zuriickgelegien WegsUrecke des Fahr- 
zeugs und des vom Lenkwinkelsensor 5 erfassien Lenkwin- 
kels. Das Benachrichligungsmiltel M6 belaligl den Summer 
9 auf der Basis der Signale von dem ersten und zweilen Be- 
sdmmungsmiilel Ml und M2 und benachrichugt den Fahrer 
durch Andem der Anzeige auf der Anzeigeeinheil 8. Die 
Funkiionen dieser jeweiligen Miiiel Ml bis M6 werden im 
Delail unlen naher erlauten. 

[0113] Nun wird die erste Ausfuhrung anhand eines Falls 
(Fig. 3) edaulerl, wo das Linksriickwansparken untersiiitzl 
wird, indem das Fahrzeug von einer Ruckwartsslartposiiion 
riickwaris und nach links in eine JQelparkposiiion fahrt. 
[0114] Wie in Fig. 4 gezeigU sloppl der Fahrer das Fahr- 
zeug an einer Startposidon nahe'dem Eingang zur Ziclpark- 
posilion, die eine Parklucke isl. Die Sianposiiion isi cine Po- 
silion, in der die linke Seiie des Fahrzeugs einen vorbe- 
stimmlen Absland L, beispielswcise 1 Meter, von dem Ein- 
gang zu der Ziclparkposilion hai. Das Fahrzeug slchi ortho- 
gonal zur Millellinie der aelparkposilion, und eine an dem 
Fahrzeug vorgesehene Markierung slimml mil der Mitle, 
d. h. der Millellinie, des Eingangs zur Ziclparkposilion 
iiberein. Die Markierung kann beispielswcise innerhalb der 
Tur angebracht sein, oder ein Tiirspicgel oder dgl. kann als 
Markierung dicncn. Wcnn dcr Fahrer an dicscr Slcllc durch 
Betaligung dcs Bedienschallers 2 den Linksriickwartspark- 
modus wahlu zeigt die Anzeigecinhcii 8 die 25elparkposi- 
lion, die eigcnc Fahrzeugposilion, eine erwartele Orlskurve 
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von der Fahrzeugposilion sowie eine erwarteie Parkposi- 
lion, wenn man der crwarteien Orlskurve folgU an. Die er- 
warteie Ortskurve und die erwanelc Parkposition werden in 
diesetn Fall untcr den Rcdingungen beslintnil, dass das 
Fahrzeug uni 90** schwenku wahrend cs riickwarts fahrt, 
wobci der Lcnkwinkcl maximal nach links gesiclll isl. 
[01151 Da in Fig. 4, wenn die Isl-Fahrzeugposilion von 
der korrckien Siartposilion versctzi ware, die Fahrecugposi- 
lion auf der Anzcigeeinhcii 8 dcnnoch in der korrckien 
Siartposilion angczeigl wird, wiirdc die Isl -Fahrzeugposi- 
lion nichl mil der Fahrzeugposilion aufder Anzcigeeinhcii 8 
uhcrcinsumincn, und die nachfolgcndc Einparkhillc wiirdc 
nichl richiig durchgcfuhrl. Uiii cine richiigc Einparkhilfc zu 
errcichcn, isl cs erforderlich, dass der Fahrcr das Falir/cug 
in der in Fig. 4 gczeiglcn korrckien Sianposiiion anhalL 
[01161 Wenn, wie in Fig. 4 gczcigi, das Fahrzeug in der 
Siariposition anhail, siimnii die erwanete Parkposiiion nichl 
mil der Ziclparkposition ubercin, und cs isl nichl moglich, 
das Fahrzeug zu der Ziel parkposiiion zu fuhren, auch wenn 
man aus der Siartposilion riickwarts zu fahrcn beginnl. 
Wenn das Fahrzeug aus der Siartposilion heraus geradeaus 
fahrt, bewegen sich auch die Fahrzeugposilion, die erwar- 
icie Ortskurve und die crwartcte Parkposiiion auf der An- 
zcigeeinhcii 8 so wie in Fig. 5 gezeigl. Wenn das Fahrzeug 
die in Fig. 6 gezcigle Posilion errcichi und die erwarteie 
Parkposition mil der Zielparkposilion korrckl iiberein- 
slimmt, wird die Fahrzeugposilion zu diesem 5^ilpunkl die 
korrekte Ruckwartsstartposition. Nach deni Anhalien des 
Fahrzeugs in der Ruckwartsstartposition wird daher das 
Fahrzeug, indem es bei vollstandiger Linksdrehung des 
Lenkrads riickwarts fahrt, zuverlassig zur Zielparicposition 
geieiiei. 

[0117] Die Falirzeugposilion, die erwarteie Ortskurve und 
die erwarteie Parkposidon auf der Anzeigeeinheil 8 bewe- 
gen sich enlsprechend der vom FahrwegsU-eckensensor 3 er- 
fassien zuriickgelegien Wegslrecke des Fahrzeugs. Ein 
Fahrgeschwindigkeitssensor, der als Fahrwegstreckensensor 
3 benulzl wird, gibl eine vorbestimnile Anzahl von Impul- 
sen pro Radumdrehung aus, und die zuriickgelegte Weg- 
slrecke pro Impuls kann aus dem Uinfang des Rads berech- 
net werden. Wenn Fahrgeschwindigkeitssensor-Ausgangssi- 
gnale, beispielswcisen Impulse pro Radumdrehung gezahll 
werden, isl die Anzahl der pro Umdrehung des Rads gezahl- 
len Pulse gleich n, da jede der Impulsansliegsflanken, die 
vom L-Pegel zum H-Pegel gemessen werden, oder fallender 
Ranken, die vom H-Pegel zum L-Pegel gemessen werden, 
gezahll wird. Dies verstehi sich so, dass der L-Pegel den 
nied^sten Pegel des Impulses darsielll und der H-Pegel 
denhochsten Pegel des Impulses darstellt. Wenn die Langcn 
desH^-Pegels und des L-Pegels der Pulse idenlisch gemachl 
werden, kann die pro Radumdrehung gezahlle Anzahl als 2n 
defihierl werden, was die Auflosung verdoppell. Wenn die 
pro Radumdrehung gezahlle Anzahl gleich 2n isl, eriialt 
man, da der Radumfang mil einem Durchraesser von D 
gleich nD isl, die pro Zahlung zuruckgelegte Wegslrecke AS 
durch icD/(2n). 

[0118] Wenn das Fahrzeug die in Fig. 6 gezeigle korrekle 
Ruckwartsstartposition erreichl hat und das erste Bestim- 
mungsmittel Ml und das zweile Besiimmungsmiitel M2 be- 
siimmen, dass die erwarteie Parkposition mil der Zielpark- 
posilion ubereingestimml bat, benachrichtigt das Benach- 
richligungsmiiiel M6 den Fahrer durch Beialigung des Sum- 
mers uber eine vorbesiimmie Zeit, beispielswdse 1 Se- 
kunde. Der Fahrer kann daher nichl nur aus dem Bild aufder 
Anzcigeeinhcii 8, sondcm auch durch das Gcrausch des 
Summers 9 erkcnnen, dass das Fahrzeug die konrekie Ruck- 
wartsstartposition erreichl hat Nachdem das Fahrzeug in 
der Riickwartsslartposiiion angchaUen hat, isl die Riick- 



wJirtsparkuntersiatzung abgeschlossen, wenn der Ruck- 
wartsschaller 6 crfassl, dass der Fahrer den Wahlhebel in 
den Riickwansbereich gesielli hal und der Fahrwcgslrecken- 
sensor 6 erfassu dass das Fahr/^ug ruckwarts losgefahren 
5 isl. Wenn die Einparkhilfc abgeschlossen isl, stoppl die An- 
zcigeeinhcii 8 die Anzeige der Zielparkposilion, der Fahr- 
zeugposilion, der erwartclcn Onskurve und der crwarteien 
Parkposiiion, und zcigi staiidessen ein Bild der vom Hcck- 
moniior 7 aufgenomnicnen Zielparkposilion an (Fig. 7). 
10 [0119] Was ein Bcnachrichiigungsvcrfahrcn bclrilTi, kann 
das Bcnachrichligungsiniiicl M6 auf der Anzcigeeinhcii 8 
cine vorbesiimmie Schriftzcichenfolgc anzcigen, wie elwa 
"kon-ckl posiiionierl" oder "OK zum Ruckwartslosfahren". 
[0120] Nachdcni somii die Einparkhilfc abgeschlossen isl, 
15 fahri der Fahrcr das Fahrzeug lediglich riickwarts, wahrend 
er das Lcnkrad vollsiandig nach links dreht, wodurch das 
Fahrzeug einfach und zuverlassig zur Zielparkposilion ge- 
Icitcl werden kann (Fig. 8). 

[0121] Das erste Bestimmungsmitiel Ml und das zweile 
20 BesLimmungsmiliel M2 konnen bestimmen. dass das Fahr- 
zeug eine Posilion mil geringem Absland, z. B. 50 Zenlime- 
ler, vor der Riickwartsslartposiiion erreichl hal. ansiait zu 
beslimmen, dass das Fahrzeug die Riickwartsslartposiiion 
erreichl hat. Der Grund hierfiir isl eine leichle Verzogerung, 
25 bevor der Fahrer das Fahrzeug sloppt, nachdem cr den Ton 
des Summers 9 gehort hat Allcmativ kann, wenn eine vor- 
besiimmie Zeit von z. B. 3 Sekunden in einem Zusland ab- 
gclaufen isl, in dem das Fahrzeug gestoppt isl, wahrend die 
erwarteie Parkposiiion mil der Zielparkposilion uberein- 
30 stimmt, bestimmt werden, dass der Fahrer erkannt hat, dass 
das Fahrzeug die korrekle Riickwartsstartposition erreichl 
hat, und dass die Anzeige auf der Anzeigeeinheil 8 geandert 
wird. Ferner wird die Einparkhilfe aufgehoben, wenn das er- 
ste Loschminel M4 erfasst, dass die erwarteie Parkposition 
35 die Zielparkposilion um 1 Meter oder mehr passiert hat, 
wenn das zweile Loschmitlel M5 crfassl, dass die Fahige- 
schwindigkeit des Fahrzeugs einen vorbesiimmlen Wert von 
z. B. 10 km/h uberschritten hal, wenn der Bedienschalter 2 
ausgeschaltel wird und wenn der Zundschaller ausgeschallel 
40 wird. 

[0122] Das Verfahren zur Berechnung der Ziclparkposi- 
Uon wird nun anhand der Fig. 9A und 9B erlaulert. Die Po- 
sition des Fahrzeugs wird durch eine Miltelposilion "a" zwi- 
schen den rechten und linken Hinterradem reprasentiert. 
45 Allgemein kann, wenn das Fahrzeug mil sehr geringer Ge- 
schwindigkeit z. B. 10 km/h oder langsamer schwenkt, bei 
der ein Abrutschen des Fahrzeugs ignoriert wird, die 
Schwenkmitte C des Fahrzeugs, wie folgi bestimmt werden. 
Wenn, wie in Fig. 9A gezeigl, der Schwenkwinkel der Vor- 
50 derrader relativ zur Fahrzeugmittellinie GT ist und die 
Schwenkmitte C auf einer Verlangerung der Hinierradachse 
liegi, dann wird der Absland, d. h. ein Schwenkradius R von 
der Schwenkmitte C zu der Miltelposilion "a", die zwischen 
den linken und rechten Hinterradem liegt, durch R = W/lan 
55 OT ausgedriickt, wobei W den Radsland bezeichnel. Wenn 
"a" die RUckwanssiariposition ist und "a"' die erwarteie 
Parkposition ist, dann ist die crwartcte Parkposition "a*" eine 
Posilion, die von der Riickwartsslartposiiion "a" (in der -x- 
Richtung) um R nach links verselzl isl und von der Riick- 
60 wartsslartposition "a" (in der -y-Richlung) um R nach hin- 
len verselzl isl. 

[0123] Da, wie oben beschrieben, der AbsUnd zwischen 
der linken Seite des Fahrzeugs und dem Eingang zur Ziel- 
parkposilion, d. h. dem der ParklUcke, in der Siartposilion L 
65 ist, ist der Absland zwischen der linken Scilc des Fahrzeugs 
und dem Eingang zur Parkliicke L an der Riickwarlsslartpo- 
siuon "a", zu der das Fahrzeug aus der Siartposilion heraus 
geradeaus fahren soil, gleich L. Wenn der Absland zwischen 
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der linken Sciic dcs Fahraeugs und dcr RUckwanssianposi- 
tion "a" und deni Vordcrende des Fahrzcugs an dcr Ziclpark- 
position "d" isi, wenn wegcn dcr GroBc des Fahrzcugs odcr 
des Schwenkwinkcis der Vorderrader d kleiner als L isl, 
dann slehi das Vordcrende des in dcr Ziclparkposiiion angc- 5 
halicnen Fahrzcugs aus dcr Parkliickc vor. In diescin Fall 
wird, wic in Pig. 9B gczcigU die erwanelc Parkposilion in 
cine Position "a"** ncu delinieri, d. h. durch wciicrc Riick- 
wansfahn dcs Fahr/xugs auf dcr gcradcn Linie von dcr cr- 
wartcicn Parkposilion "a'" uiu cincn Wcg L - d, Anders ge- 10 
sagt, cine Position, die von dcr Ruckwarlssiariposilion "a" in 
dcr -x-Richtung uin R + (L - d) und in der -y-Richiung uni 
R vcrscl/.t ist, wird als erwartcie Parkposilion "a"" definicri, 
wodurch sich vcrhindcm lassl, dass an dcr cr\varlelcn Park- 
posilion "a"" das Vordcrende dcs Fahrzcugs aus dcr Park- I5 
liicke vorsicht. 

(01241 Wcnn d groBcr als L ist, obwohl in der erwanclcn 
Parkposilion "a"' das Fahr/xug zu licf in dcr Parkliickc sichi, 
kann dies nichi vcnuicdcn wcrden, da das Fahrzeug urn 90"* 
aus der Ruckwarlssiariposilion "a" verschwcnki isl und die 20 
Position "a"' ohne Modifikation als die erv^'arlete Parkposi- 
lion benuizl wird. 

[0125] Dieser Vorgang wird weiter anhand dcs in Fig. 10 
gczeigien Flussdiagraiiiins crlauicrt. 

10126] 2^niichsl wird in Schrill SI der Bedienschallcr 2 25 
EINgeschaltel. Wic in Fig. 1 1 gezeigt, sind Koordinaienach- 
scn vorgesehen, deren Ursprung in der Mine dcs Eingangs 
zur 2Lielparkposilion odcr der Parkliickc liegl, und die Fahr- 
zeugposiiion "a" und die erwartcie Parkposilion "a"' werden 
als (x, y) Koordinaien berechnel und ausgedriickl. An die- 30 
sem Punkt ist die x-Koordinate xc der Fahrzeugposition "a" 
gleich L + T/2, wenn die Fahrzeugbreite T ist, und die y-Ko- 
ordinate yc ist gleich -M, wenn der Abstand zwischen der 
Markierung und der Hinterradachse M ist. Die erwarlete 
Parkposilion "a"' isl cine Position, die von der Fahrzeugpo- 
sition "a" um den Schwenkradius R (= W/ian OT) nach links 
(der -x-Richlung) und um den Schwenkradius R (= W/ian 
BT) nach hinlen (der -y-Richtung) versetzt ist. Die x-Koor- 
dinale xl der erwarteien Parkposilion "a"' isl daher gleich L 
+ T/2 - R, und die y-Koordinale yi isl gleich -M - R. 40 
[0127] Wenn ein Abstand "d" zwischen der linken Seitc 
des Fahrzcugs in der Fahrzeugposition "a" und dein Vordc- 
rende des Fahrzcugs in der erwarteien Parkposilion "a"' klei- 
ner als L isl, wie oben beschrieben, muss einen Position de- 
finiert werden, wo das Vordcrende des Fahrzcugs mil dem 45 
Eingang der Parklucke als der Ziclparkposiiion "a"" uber- 
einslimml. Wenn in diesem Fall der Abstand zwischen dem 
Vor^erende des Fahrzcugs und der Vorderradachse Fob isl, 
dannisl die x-Koordinale xl der erwarteien Parkposilion 
"a^ gleich -W - Fob. Die x-Koordinale xl der erwarteien 50 
Parkposilion "a"' wird daher mil xt = xc - R angegeben, un- 
ler Verwendung der x-Koordinale xc der Fahrzeugposition 
"a", wenn der Bcdicnschaller 2 eingeschallet wird. Wenn xi 
< -W Fob, dann xl = xc - R, und wenn xt > -W - Fob, 
dann xl = -W - Foh. 55 
10128] Dann werden in Schrill S2 die Ziclparkposiiion 
Oder die Parklucke, die Fahrzeugposition "a", die erwartcie 
Orlskurx'e und die erwarleie Parkposilion "a"' auf der An- 
zeigeeinheilS angezeigl. 

[0129] In Schrill S3 erfolgi eine Bestimmung, ob keine 60 
Eingabe von dem Fahrwegsuiickensensor 3 vorhandcn ist 
D. h. wenn das Fahrzeug stehl, priift der Schrill S4, ob der 
Bedienschallcr 2 EINgeschaltel ist. Wenn der Bedienschal- 
lcr 2 vom Fahrer AUSgcschaUei wurde, wird die Einpark- 
hilfc an dicscra Punkt bccndct. ^ 
[0130] Wenn in Schrill S3 eine Eingabe von dem Fahr- 
wegsiieckensensor 3 vorliegt. d. h. das Fahrzeug losgcfah- 
rcn isi; dann wird in Schrill S5 die Fahrgeschwindigkeit V 



vom Fahrgeschwindigkciissensor 4 berechnet Wenn in 
SchriU S6 die Fahrgeschwindigkeit V eine Fahigeschwin- 
digkcitsgrenze FL, z. B. 10 km/h, uberschreilel, dann becn- 
dei das zwciic TAschmiuel M5 die Rinparkhilfe, da die 
Moglichkcil bcsichi, dass der bercchnctcn Fahrlrajckiorie 
nichl gcfolgl werden konnlc. Wcnn in Schrill S6 besiimmt 
wird, dass die Fahrgeschwindigkeil nichl iibcr der Fahrgc- 
schwindigkcitsgrenzc VL liegl und in Schrill S7 dcr Ruck- 
wartsschalicr 6 nichl EINgcschalici isi, d. h. dass das Fahr- 
zeug vorwarts fahrt, dann werden in Schrill S8 die Koordi- 
naien der erwarteien Parkposilion "a"*, die sich cinheigc- 
hcnd mil dcr Fahr/cugbcwegung andcrt. berechnel. D. h. 
wenn die vom Fahrzeug zuriickgclegie Wcgstrcckc cnisprc- 
chcnd cincr Zahlung dcr Impulssignaiausgabc mil dcr Dre- 
hung der Radcr mil AS bezcichncl wird, dann isl die x- Ach- 
scnkomponenic Ax der zuruckgelcglcn Wcgsu-ccke AS 
gleich 0 und die y-Achscnkoniponcnic Ay isl AS, wenn das 
Fahrzeug vorwarts fahrt. Bci jcdcr Zahlung dcs Pulssignals 
wird AS zu der y-Koordinale yc der Fahrzeugposition "a" 
addiert und wird AS zu der y-Koordinate yt der erwarteien 
Parkposilion "a"' addiert. Hicrdurch werden die Koordina- 
ien der Fahrzeugposition "a" und der erwarteien Parkposi- 
lion "a'" akiualisiert. In Schrill S9 werden die Fahnxugposi- 
lion, die erwartelc Orlskurve und die erwarlete Parkposilion 
auf dcr Anzeigeeinheil 8 akiualisiert. 
[0131] Dann bestimmen in Schritt SlO das ersie Bestim- 
mungsmiuel Ml und das zweite Bestimmungsmittel M2, ob 
die erwartcie Parkposilion "a*" mil der Ziclparkposiiion 
ubereinstimmt. Da sich die y-Koordinate yt der erwarteien 
Parkposilion "a'" in Einzelschrilte um AS andert, slimmt die 
erwarlete Parkposilion "a'" nichl notwendigerweisc exakt 
mil der Ziclparkposiiion uberein. Daher wird ein Schwellen- 
wert ya (> AS/2) verwendet, und wenn -ya < yt < ya er- 
fiilll isl, wird besiimmt, dass die erwarlete Parkposilion "a"' 
mil der Ziclparkposiiion ubereinstimmU Wenn die erwarlete 
Parkposilion "a*" mil der Zielparkposilion ubereinstimmt, 
belaligt das Benachrichligungsraillel M6 in Schrill SU den 
Summer 9, um dem Fahrer mitzuieilen, dass das Fahrzeug 
die korrekte Ruckwartsslariposition erreichl hat. Durch 
Ruckwartsfahrt nach voUslandiger Lenkraddrehung nach 
links in dieser Position fuhrt der Fahrer das Falirzeug kor- 
reki zur Ziclparkposiiion, Wenn in Schritt SlO -ya < yt < 
ya nichl erfiillt ist und, wenn vL als Schwellenwcrt von z. B. 
1 Meter definiert isl, in Schritt S12 yl > yL erfullt \sU dann 
uberschreitet die y-Koordinate der erwarteien Parkposilion 
"a"' die y-Koordinate dcr Zielparkposilion um den Schwel- 
lenwert yL, und das ersle Loschmitlel M4 erfasst das Uber- 
schreiien und beendet die Einparkhilfe. 
[0132] Wenn andererseils in Schrill S7 der Ruckwarts- 
schalter 6 EINgeschallel isl, d. h. wenn das Fahrzeug ruck- 
warts fahrt, dann wird in Schrill SI 3 die Koordinate der er- 
warteien Parkposilion "a*", die sich mil der Ruckwartsfahrt 
des Fahrzcugs bewegt, berechnet. In diesem Fall wird bei je- 
der Zahlung des Pulssignals AS von der y-Koordinale yc der 
Fahrzeugposition "a" sublrahiert und wird AS von der y-Ko- 
ordinale yt der erwarteien Parkposilion "a"' sublrahiert. 
Hicrdurch werden die Koordinaien dcr Fahrzeugposition "a" 
und der erwarteien Parkposilion "a"' akiualisiert. Auch wcnn 
sich die erwarlete Parkposilion "a"' durch Ruckwartsfahrt 
des Fahrzeugs an der Zielparkposilion um ein gewisses MaB 
vorbeibcwcgu slinuul die erwartelc Parkposilion *'a'" mil dcr 
Zielparkposilion uberein. Wenn in Schriu S 14 die y-Koordi- 
nale yt der erwarteien Parkposilion "a"' kleiner als 0 isl, 
dann wird besummi, dass das Fahrzeug ab der RUckwarts- 
startposidon riickwarls fahrt, und die Einparkhilfe bccndct 
wird. 

[0133] Auch wenn daher das Linksruckwartsparken in ei- 
ncm Zusland beginnt, in dem die erwartcie Parkposinon "a'" 
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die Zielparkposiiion passiert hai, d. h. in einem Zusiand, in 
dem die Fahrzeugposition "a" die komeklc Ruckwartsstart- 
posilion passiert hal, kann durch Ruckwartsfahrt dcs Fahr- 
Tcugs, wahrcnd dcr Tisnkwinke! von deni maxinialcn T>cnk- 
winkel aus enisprcchend dcr iibcrschussigen Wcgstrecke 
vericlcinerl wild, das Fahrzcug korreki zur Zielparkposiiion 
geleilcl wcrden. 

(0134) Wic oben bcschricben, is( cs in dcr crslcn Ausfuh- 
rung nichl crforderlich, Bildbcarbeiiungsvorrichtungcn, wie 
ciwa Kameras, Radars odcr lick-Scnsorcn, zuni Erfasscn dcr 
Parkliickc zu vcrwcndcn und die Lcnkbclaligung, die 
Brenisbclaligung, die (lasbeiaiigung. die (Jangschallbclali- 
gung und dgl. zu bercchncn, uni das Fahrzeug cntlang dcr 
crwancien Oriskurvc zu dcr Zielparkposiiion zu bewcgcn, 
uni hicrdurch cin koslcneffizienles Einparkhilfssysleni zu 
en'cichen. 

[01351 Die zweiie Ausfuhrung wird nun anhand dcr Fig. 
12 bis ISerlautcrl. 

[0136] Wcnn in der oben beschriebenen erslen Ausfuh- 
rung das Linksriickwarlsparken durchgcfiihrt wird, fahrt das 
Fahraeug von der Siartposiiion zur Ruckwartsstartposition 
geradeaus vorwarts. In der zweiien Ausfuhrung fahrt das 
Fahrzeug von der Siartposiiion zur. Ruckwarisslartposiiion 
vorwarts und nach rechts. Der Zusland dcr Starlposition ist 
dcr gleiche wie der in Fig, 4 gezeiglen erslen Ausfuhrung, 
und Fig. 12 zeigt den Zusland, in deni das Fahrzeug von der 
Siartposiiion aus vorwarts und nach rechts gefahren isl. 
Wenn das Fahrzeug aus der Siartposiiion heraus vorwarts 
und nach rechts fahru wird die Fahrzeugposition auf der Ba- 
sis des voni Fahrwegsureckensensor 3 erfassten zuruckge- 
legien Wcgstrecke und des vom Lenkwinkelsensor 5 erfass- 
ten Lenkwinkels berechnel. Die erwartete Parkposition wird 
bercclinet, wenn das Falirzeug aus der obigen Falirzeugposi- 
uon als der Ruckwartsstartposition init dem maximalen 
Lcnkwinkel ruckwarts fahrt. Die Anzeigeeinheil 8 zeigt die 
Fahrzeugposition, die erwartete Parkposition, die erwartete 
Ortskur\'e und die Zielparkposiiion an. Wie in Fig. 13 gC" 
zeigt, wird das Fahrzeug in der Ruckwartsstartposition an- 
gehalten, wenn die erwartete Parkposition mil der Zielpark- 
posiiion ubereinslimml. Durch Ruckwartsfahrt des Fahr- 
zeugs aus der Ruckwartsstartposition heraus walirend voUer 
Linksdrehung des Lenkrads kann das Fahrzeug korreki zur 
Zielparkposiiion geleilel werden. wie in der ersten Ausfiih- 
rung. 

[0137] Dieser Vorgang wird nachfolgend im Detail an- 
hand des in Fig- 14 gezeiglen Russdiagramms erlaulert. Wie 
aus dem Vergleich des Flussdiagramms von Fig. 14 mil dem 
Ftesdiagramm von Fig. 10 der ersien Ausfuhrung ersicht- 
Hch, enthall die vorliegende Ausfuhrung den zusatzlichen 
SJhritl 15 zwischen den Schrilten S6 und S7, und die Inhalte 
der Schritie S8', S13' und S14 unterscheiden sich von jenen 
d^r obigen Schritie S8, S13 und S14. Abgesehen hiervon 
sind die Schritie der zweiien Ausfuhrung die gleichen wie in 
der ersien Ausfuhrung, und daher konzentriert sich die Er- 
lauterung auf die Unlcrschiede gegenuber der ersien Aus- 
fuhrung. 

[0138] Nachdeni in Schritt S 15 der Lenkwinkel 9 von dem 
Lenkwinkelsensor 5 erfasst ist, werden in den SchriUen S8' 
und S 13' die Fahrzeugposition "a" und die erwartete Parkpo- 
sition "a"' berechnel. Das Vorzeichen des Lenkwinkels 8 isi 
wenn nach rechu gelenkl wird, und wenn nach 
Unks gelenkt wird. Urn die Berechnung zu vereinfachen, 
wird in der vorliegenden Ausfuhrung das Vierradmodell von 
Fig. 15A durch das Zweiradmodell in Fig. 15B erseizt. 
[0139] In Fig. 1 6A isl in cincr mil wciBcn Radcm gczciglc 
Fahrzeugposiuon al (xcl, ycl) die Fahrzeugschragstellung 
rclaiiv zur y-Achse mil ^ bezcichnet Das Fahrzeug fahrt aus 
dieser Fahrzeugposition al urn eine Wcgstrecke entspre- 



chend der Zahlung des Pulssignals mil einem \forderrad- 
schwenkwinkel OT zu einer mil schwarzen Radem gezeig- 
len Fahrzeugposition a2 (xc2, yc2). Wenn die von der Posi- 
tion al zur Position a2 zuruckgclcgle Wcgstrecke Au ist und 
5 der Schwenkradius R (= W/ian OT), nimmt die Fahrzeug- 
schragstellung um a = Au/R zu, sodass sic P + a wird. Die 
Koordinaten (xc2, yc2) der Fahrzeugposition a2 konnen als 
Koordinalen (xcl, ycl) der Fahrzeugposition a I wic folgt 
ausgcdrUcki werden: 

10 

xc2 = xc 1 + { R cos p ~ R cos O + a)} = xc I + R {cos P - cos 
(P + a)) 



yc2 = ycl + {R sin (p + a) - R sin p} = ycl + R {sin (p + a) 

15 -sin P) 

[0140] Wenn ein Fahrzeuggeschwindigkciisscnsor als dcr 
Fahrwcgslrcckcnscnsor 3 vcrwcndct wird, ist die vom Fahr- 
geschwindigkeilssensor erfassle zuriickgelegle Wcgstrecke 
20 die Wegsu^ecke, die, im Fallc eines Fahrzcugs mil Vorder- 
radantrieb, das kurvenauBere Vorderrad zuriickgelegt hal 
und, im Falle eines Fahrzeugs mil Hinterradantrieb, die 
Wcgstrecke, die das kurvenauBere Hinterrad zuriickgelegt 
hat Der Grund dafiir isl, dass der Fahrzeuggeschwindig- 
25 keilssensor allgeinein nichl die Drehung eines Rads crfassl, 
sondem die Drehung einer Gelriebcwelle. Da die Drehung 
des kurveninneren Rads einen kleineren Kurvenradius be- 
silzt, d. h, um eine kleine Wcgstrecke fahrt, wird sic wali- 
rend der Kurvenfahrt durch das Diflferentialgelriebe verzo- 
30 gert, sodass die Raddrehung durch den Fahrzeuggeschwin- 
digkeilssensor nichl korreki erfasst werden kann. 
[0141] Wenn ein an jedem der Rader vorgesehener Radge- 
schwindigkeitssensor als Fahrwegsureckensensor 3 verwen- 
det wird, kann der Radgeschwindigkeitssensor die zuruck- 
gelegle WegsUrecke des Rads erfassen, an dem der Radge- 
schwindigkeitssensor angebracht ist. 
(0142] Wenn beispielsweise der Fahrwegstreckensensor 3 
die von dem kurvenauBercn Vorderrad zuriickgelegle Weg- 
su-ecke erfasst, erhall man die Schragstellung a, wenn das 
40 Fahrzeug um einen Zahler fahrt, aus a = AS/Rfo, wobei AS 
die pro Zahlung zuriickgelegle WegsUecke isl und Rfo dcr 
Schwenkradius des kurvenauBeren Vorderrads. Wenn der 
Fahrwegstreckensensor 3 die vom kurveninneren Vorderrad 
zuriickgelegle Wegstrecke erfasst, erhall man die Schrag- 
45 stellung a wenn das Fahrzeug um einen Zahler fahrt, aus a 
= AS/Rfi, wobei AS die pro Zahlung zuriickgelegle Weg- 
su-ecke ist und Rfi der Schwenkradius des kurveninneren 
Vorderrads. Wenn der Fahrwegsu-eckensensor 3 die vom 
kurvenauBeren Hinterrad zuriickgelegle Wegsu-ecke erfasst, 
50 erhall man die Schragstellung a, wenn das Fahrzeug um ei- 
nen Zahler fahrt, aus a = AS/Rro, wobei AS die pro Zahlung 
zuruckgelegte Wegstrecke isl und Rro der Schwenkradius 
des kurvenauBeren Hinlerrads. Wenn der Wegsueckensen- 
sor3 die vom kurveninneren Hinterrad zuruckgelegte Weg- 
55 strecke ert'assl, erhall man die Schragstellung a, wenn das 
Fahrzeug um einen Zahler fahrt, aus a = AS/Rri, wobei AS 
die pro Zahlung zuriickgelegle Wegstrecke ist und Rri dcr 
Schwenkradius des kurveninneren Hinlerrads isL 
(0143] Wie in Fig. 17 gezeigi, erhall man den Schwenkra- 
60 dius Rro des kurvenauBeren Hinlerrads aus: 

Rro = R+TA2 

und den Schwenkradius Rri des kurveninneren Hinlerrads 

65 aus: 

Rri = R-r/2 
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wobei T die Spunveiie zwischen den rechien und linken RS- 

dem ist. 

[0144] Den Schwcnkradius Rfo dcs kurvcnauBcren Vor- 
dcrrads crhall man aus: 

Rfo=(W2 + Rro-)»'^ 

und den Schwcnkradius Rfi dcs kurvcninncren Vordcnrads 
crtiali man aus: 

Rfi = (W2 + Rri2)»'2. 

10145 1 Wcnn man die obcn erwahnlcn Punktc bcriicksich- 
ligU konnen z. B. die Koordinaien (xc2, yc2) dcr Fahr/xug- 
posiiion a2 nach der Bcwegung miitcls der Koordinaien 15 
(xcl, ycl) der Fahreeugposilion al vor dcr Bewcgung aus 
der in Fig. 16A gezcigien Bcziehung hcraus enmonunen 
wcrdcn, wcnn dcr Fahrzcuggcschwindigkcilsscnsor cincs 
Fahrzcugs mil Vorderradantricb als der Fahrwegsixeckcn- 
sensor 3 benulzi wird. wic folgl: 20 

xc2 = xcl + Ax 

= xcl +R {cosp-cos (p + a)} 
= xcl + (W/lan eX) (cos p - cos (p + a)) 

25 

yc2 = ycl + Ay 

= xcl+R{sin (P + a)-sinP) 
= xcl + (W/ian ex { sin (p + a) - sin P) 

a = AS/Rfo 30 
= AS/(W- + Rro-)*^ 
= AS7{ W- + (W/ian OT + r2)-} 

(0146] Die Fahrzeugposiiion "a" kann somit aktualisiert 
werdcn, indem man die Anderung Ax der x-Koordinate und 
die Anderung Ay der y-Koordinate jedesmal berechnel, 
wenn das Pulssignal gezahlt wird, und diese Anderungen Ax 
und Ay zu den Koordinaien (xcl, ycl) der gegenwartigen 
Fahrzeugposiiion al addiert, urn hierdurch die Fahrzeugpo- 
siiion "a" nacheinander zu berechnen. Hierbei wird cine 40 
Fahrzeugschragslellung von P + a als neue Schragstellung P 
benulzl. Da femer in der Siarlposilion P = 0 isl, wird bei der 
Initialisierung von Schrill SI P auf Ogeselzl. 
[0147] Es wird nun die Berechnung der Fahrzeugposiiion 
"a", wenn das Fahrzeug riickwarts fahrl, in Schrill SI 3* er- 45 
lauien. Wie in Fig. 16B gezeigi, konnen unler Verwendung 
des gleichen Verfahrens wie dem zur Berechnung der Fahr- 
zeugposiiion "a" bei Vorwartsfahru die folgenden Gleichun- 
genabgcleilet werden. Es versiehl sich, dass das a fur Vor- 
w?i|isfahrt im Falle der Ruckwartsfahrt durch -a erselzi 50 
wird. 

xc2 = xcl + {R cos p - R cos (p - a)) 
= xcl +R{cosp-cos (p-a)} 

yc2 = ycl + (R sin (p - a) - R sin P) 
= ycl +R{sin (p-a)-sinp} 



[0148] Wenn die Koordinaien der Fahrzeugposiiion "a" 
(xc, yc) sind, werden Ax und Ay jedesmal berechnel, wcnn 60 
das Fahrzeug urn cinen 5^ler riickwaris fahn, und die Ko- 
ordinaien (xc + Ax, yc + Ay), die durch Addieren von Ax und 
Ay zu der Fahrzeugposiiion "a" (xc, yc) erhaiten sind, wer- 
den als die neue Fahrzeugposiiion "a" (xc, yc) verwendei, 
um hierdurch die Fahrzeugposiiion "a" zu bcrcchncn. Hicr- 65 
bei wird eine Fahrzeugschragslellung von P - a als neue 
Schragsleilung P benulzl. 

101491 Es wird nun die Berechnung der erwariclen Park- 



position "a"* criauieri. Die Idee isi die gleiche wie die in der 
crslcn Ausfiihrung. Wie in Fig. 18 gezeigl, fahrt das Fahr- 
zeug von dcr Fahrzeugposiiion *a" riickwarts, wahrend dcr 
Vordcrradlenkwinkel 6 heim maxin»al linken Tjcnkwinkcl 
5 von OT vcrbleibu und eine Position, wo die Fahrzeugschrag- 
slellung rclaiiv zur Siarlposilion 90° wird, eine erwartcic 
Parkposition "a'" isi. Wcnn die Koordinaien dcr Fahrzeug- 
posiiion "a" (xc, yc) sind und die Fahrzeugschragslellung P 
isu crhall man die x-Koordinaic xi dcr crwaricicn Parkposi- 
10 lion "a" aus xl = xc - R cos p - W/2 aus Fig. 18, Wie im 
Falic der crstcn Ausfuhrung isl, wcnn xt (= xc - R cos P - 
W/2) > -W - Foh, wic in Fig. 18 gezeigl. xt = -W - Foh. Die 
y-Koordinalc yt der crwarleten Parkposition "a"" crhalt man 
aus yi = yc - (R - R sin p) = yc - R(l - sin p) aus Fig, 18. 
Zusaizlich lassen sich xc, yc und p in dcr gleichen Weisc er- 
haiten, wie in dcr oben crwahnten Berechnung dcr Fahr- 
zeugposiiion "a". 

10150] Wcnn in Schrill S 14* bcslimmt wird. dass dcr Fah- 
rer das Linksruckwartsparken bcgonnen hal, wird die Ein- 
parkhilfe bcendel. D. h. im Falle des Linksriickwarlsparkens 
wird, da dcr Fahrcr das Fahrzeug durch Linksdrchung des 
Lenkrads verschwenkt, wenn der vom Lenkwinkelsensor 5 
erfassie Lenkwinkel 6 cinen vorbeslimmten Wert 9s von 
z. B. 360° uberschreitei, wenn das Fahrzeug ruckwaris lahrt, 
bcsliiumU dass das Linksruckwartsparken bcgonnen hal und 
die Einparkhilfe bcendel wird. Da, wie obcn beschrieben, in 
Schrill S14' das Vorzeichen des Lenkwinkels 6 minus isl, 
wenn das Lenkrad nach links gedrehl wird. wird die Beslim- 
mung davon, ob der Lenkwinkel 0 den vorbeslimmlen Weri 
8s uberschreiiel, ausgedriickl als -6 < -6s. 
[0151] Die dritle Ausfuhrung der Erfindung wird nun an- 
hand der Fig. 19 bis 22 erlaulen. 

[0152] Wenn in der drillen Ausfiihrung das Linksruck- 
wartsparken durchgefuhrt wird, fahrt das Fahrzeug von ei- 
ner Siarlposilion zu einer Ruckwartsstartposition, genauso 
wie in der obigen zweiten Ausfuhrung vorwarts und nach 
rcchls. Der Kurs, endang dem das Fahrzeug von der Startpo- 
sition zu der Ruckwartsstartposilion fahrt, ist der gleiche 
wie in der zweilen Ausfuhrung der Fig. 12 und 13. 
[0153] Wenn, wie in Fig. 13 gezeigl, das Fahrzeug die 
korrekte Ruckwartsslanposition crreichl, beslinmien das er- 
ste Bestimmungsmittel Ml und das zweile Bestimmungs- 
mittel M2, dass die auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigle er- 
wartele Parkposition mil der Zielparkposition uberein- 
sdmmt, und das Benachrichtigungsmiitel M6 benachrichtigt 
den Fahrer durch Betaiigung des Summers 9. Die erwarlele 
Ortskurve und die erwartete Parkposition sind an diesem 
Punki jene, die erhalien werden, wenn das Fahrzeug riick- 
warts fahrl, wahrend das Lenkrad mit dem maximalen Lenk- 
winkel nach links gehallen wird. Wenn der Ruckwartsschal- 
ler 6 erfassi, dass der Fahrer das Fahrzeug and der Riick- 
wartssiartposilion gestoppt hal und den Wahlhebel in den 
Riickwartsbereich umgeschailel hat, werden die erwarlele 
Ortskurve und die erwarlele Parkposition auf der Anzeige- 
55 einheit 8 von jenen, die man bei Riickwartsfahrt des Fahr- 
zeugs mil maximalem Lenkwinkel crhall, zu jenen geanden, 
die man ini Falle dcr Ruckwartsfahrt dcs Fahrzeugs mil dem 
gegenwartigen Lenkwinkel erhalt (Fig. 19). Da, ude in Fig. 
19 gezeigl, der Lenkwinkel klein ist, nimml der Schwcnkra- 
dius zu und die erwarlele Parkposition liegl auBerhalb der 
Anzeigeeinheit 8. 

[0154] Durch Andem der angczeigten Farbe oder des Li- 
nientyps, wicetwa Liniendicke, durchgehende Linie, unier- 
brochene Linie, gcpunkieie Linie oder dgL, der Zielparkpo- 
sition, dcr Fahrzeugposiiion, dcr crwartctcn Ortskurve und 
der erwariclen Parkposition auf der Anzeigeeinheit einher- 
gehend mil den oben erwahnlen Anderungen in dcr An- 
zeige, kann der Fahrer zuverlassig erkennen, dass sich die 
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Anzeige enisprechend dem gegcnwanigen Lenkwinkel ge- 
anded hat. 

[0155] Wenn das Lcnkrad nach links gcdrehl wird in ci- 
ncin Zusland, in deni das Fahrzeug in dcr Ruckwartsslart- 
slellung angchallcn hal, nahcrl sich die er%\'arletc Parkposi- 
lion enisprechend alhnahlich der Ziclparkposilion an (Fig. 
20) und siiiniiu schlicSlich mil dcr Ziclparkposilion ubcrcin 
(Fig. 21). Wenn dahcr das Fahrzeug riickwarts fahn, wah- 
rcnd dcr Ixnkwinkel in dicsciti Zustand gchalien wird, kann 
das Fahrzeug korrckt zur Ziclparkposilion gclcilcl wcrdcn. 
Da die crwaricic Parkposilion somil frci durch Einstellen 
dcs Lcnkwinkcls gcanderl wcrdcn kann, auch wenn das 
Fahrzeug, nach Uberfahrcn dcr korrckicn Ruckwartssiartpo- 
silion uni ein gcwisses AusniaB, anhalu kann das Fahrzeug 
ohne jede Schwicrigkcil von hier zur Ziclparkposilion gelci- 
lei wcrdcn. 

I0156J Wenn die erwarieic Parkposilion inil dcr Ziclpark- 
posilion durch Drchcn dcs Lcnkrads in Ubcrcinslimniung 
gebrachi wird und eine vorbcstimmle Zeil von z. B. 3 Se- 
kunden abgclaufen ist in einem Zusland, in dem dcr Lenk- 
winkel gehalien wird, kann ebenfalls besiimmt wcrdcn, dass 
dcr Fahrer die korrcklc Riickwartsslartposition erkanni hat, 
und das Benachrichligungsmittel 6 .benachrichtigl den Fah- 
rer durch Andem dcr Anzeige auf der AnzeigeeinheitS oder 
durch Belaligung dcs Summers 9. 

[0157] Dieser Vorgang wird nachfolgend im Detail an- 
hand des Flussdiagramms von Fig, 22 erlautert. Wie aus 
dem Vergleich des Flussdiagramms von Fig. 22 mil dem 
FlussdiagramiB von Fig. 14 der zwciten Ausfuhrung ersicht- 
lich, besitztdie dritte Ausfuhrung zwischen den Schritlen S3 
und S4 zusatzliche Schritte S16 bis S19, und der Inhalt von 
Schrill SI 3" unierscheidet sich von jenem des obigen ent- 
sprechenden Scliritls SI 3'. Abgesehcn hiervon sind die ver- 
bleibenden Schritte die gleichen wie die in der zweiten Aus- 
fuhrung, und daher konzentriert sich deren Erlauterung auf 
die Unterschiede gcgeniiber der zweiten Ausfiihrung. 
[0158] Wenn das Fahrzeug in der Ruckwartsstartstellung 
anhalt und in Schritl S3 keine Eingabe von dem Fahr\\'cg- 
streckensensor 3 kommU sofem der Riickwartssc halter 6 
EINgeschallet ist und in Schritt S16 der Ruckwansbereich 
gewahlt ist, crfassl in Schritt S17 der Lenkwinkelsensor 5 
einen Lenkwinkel 8. In Schritt S18 wird eine erwartete 
Parkposilion enisprechend dem so erfasslen Lenkwinkel 6 
berechneu und diese erwartete Parkposilion wird in Schritl 
S19 auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigt. Wenn infolge der 
Lenkbeiatigung in dem obigen Schritt S17 die erwartete 
Parkposilion mil der Ziclparkposilion Cibereinstimmt und 
au^r Ruckwartsstanposiiion ruckwaris losgefahren wird, 
gehl die Routine zu Schritt S5 wciler, da eine Eingabe von 
dem Fahrwegslreckensensor 3 in Schritl S3 der nachsten 
Schleifevorhanden ist. 

fOl'591 Die Berechnung der erwartelen Parkposilion in 
Schritt S13" verwendet den im obigen Schritt S17 erfasslen 
Lenkwinkel 8. Die erwartete Parkposiuon wird, falls das 
Fahrzeug mil dem gegenwartigen Lenkwinkel 8 ruckwarts 
fahrt, somil auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigt, wodurch 
der Fahrer die aktualisiertc erwartete Parkposilion crkennen 
kann. 

[0160] In den obigen ersten bis dritten Ausfuhrungen ist 
das Linksriickwartsparken dargeslellt. Obwohl beim 
Rechtsriickwansparken rechts und links ausgelauscht siiid, 
sind die Vorgange im Wesenllichen die gleichen wie beim 
oben beschricbenen Linksruckwartsparken. Eine Eriaute- 
rung ware redundant und wird daher weggelassen. 
10161] Die vicrlc Ausfuhrung, die sich auf die Einpark- 
hilfe beim Linksparallelparken bezieht, wird nachfolgend 
anhand der Fig. 23 bis 35 eriaulert. 

(01621 Wenn, wie in Fig. 23 gczeigt, das Linksparallelpar- 



ken duichgefiihit wird, niihert sich zuersl der Fahrer einer 
aclpaikposilion oder einer Parklucke an, sodass das Fahr- 
zeug parallel zur Ziclparkposilion isL, und sloppt das Fahr- 
zeug an einer Position oder Sranposition, wo eine Markic- 
5 mng voigesehen ist, beispiclsweise innerhalb einer Tur, die 
mil dcr auBeren vorderen Ecke der Ziclparkposilion iiber- 
cinslimmt, und wo ein vorbcstimmter Absiand L zwischen 
dcni Fahrzeug und dem Eingang zur Ziclparkposilion si- 
chcrgcstcllt isi. Wenn dcr Fahrer in dicscr Position den Be- 
10 dienschallcr 2 EINschallcl, urn einen "Linksparallclparknio- 
dus" zu wahlen, zcigt die Anzeigeeinheit 8 die Ziclparkposi- 
lion. die cigcne Fahrzeugposition, die erwartete Ortskurve 
von der Fahrzeugposition zu dcr Zie I parkposilion, cine er- 
warieic Parkposilion, wenn dcr crwarlcicn Ortskurve gc- 
15 folgl wird, sowie eine Unilcnkposition, wo der Lenkwinkel 
auf der erwartelen Ortskurve gewechseli wird, an. Wenn 
sich das Fahrzeug in dcr Siartposition befindct, stimmi die 
erwartete Parkposilion nichl mil dcr Ziclparkposilion ubcr- 
ein. 

20 [0163] Daher fahrt der Fahrer das Fahrzeug von der Start- 
position zur Ruckwartsslartposition vorwarts und halt an. 
Nach dem Drehen des Lcnkrads zum maximalen Lenkwin- 
kel nach links fahrt der Fahrer das Fahrzeug ruckwarts zur 
Umlenkposidon und hail an. Nach dem Drehen des Lenk- 
25 rads bis zum maximalen Lenkwinkel nach rechls Pahrt dann 
der Fahrer das Fahrzeug ruckwarts in die erwartete Parkpo- 
silion. Anders gesagL, das Linksparallelparken ist eine Koni- 
bination einer ersten Halfle, die das Linksruckwartsparken 
umfassl, und einer zweiten Hiilfle, die das Rechtsriickwarts- 
30 parken umfasst, was als Anwcndung der obigen dritlen Aus- 
fiihmng angeschen werden kann. Die Umlenkposition dcr 
dritten Ausfuhrung enispricht somil der Ziclparkposilion 
des Linksruckwartsparkens, dies ist die erste Halfle des 
Linksparallelparkens. 
35 [0164] Wenn der Fahrer das Fahrzeug aus der Siartposi- 
don von Fig. 23 vorwarts und nach rechts fahrt, sloppt, da 
sich die erwartete Parkposidon an der Anzeige 8 gemaB Fig. 
24 bewegl, der Fahrer das Fahrzeug an einer Position oder 
an einer Riickwartsstartposiuon, wo die erwartete Parkposi- 
40 lion korrekt mil der Ziclparkposilion ubereinslimmt. Wenn 
das erste Bestinmiungsmitlcl Ml und das zweilc Beslini- 
mungsmitlel M2 bestimmen, dass die erwartete Parkposi- 
lion mil der Ziclparkposilion ubereingeslimmt hal, wird der 
Summer 9 bclrieben. Der Fahrer kann daher erkennen, dass 
45 das Fahrzeug die korrekte Ruckwartsslartposition errcicht 
hat, nichl nur auf dcr Anzeige der Anzeigeeinheit 8, sondcm 
auch durch den Ton des Summers 9. 
[0165] Wenn der Fahrer in der Ruckwartsslartposition den 
Wahlhcbel zur Wahl des Ruckwartsbercichs betatigi, wie in 
50 Fig. 25 gezeigl, wird die Umlenkposition, die auf der An- 
zeigeeinheit 8 als Umlenkposition fiir den Fall angezeigt 
wurde, wo das Fahrzeug mil dem maximal linken Lenkwin- 
kel ruckwarts fahrt, durch cine Umlenkposition ausge- 
lauscht, die sich ergibt, wenn das Fahrzeug mil dem gegen- 
55 wartigen Lenkwinkel ruckwarts lahrt. Die erwartete Parkpo- 
silion wird in diesem Fall auf eine Position gesetzi, die sich 
ergibl, wenn das Fahrzeug aus der neuen Umlenkposition 
mil dem maximalen Lenkwinkel nach rechls ruckwarts 
fahrt. Wenn der Fahrer das Lcnkrad in der Ruckwartssiari- 
60 position weitcr nach links drehl, wie in Fig. 26 gczeigt, be- 
wegen sich die Umlenkposition und die erwartete Parkposi- 
lion, und die erwartete Parkposilion siiniml schlieBlich mil 
der aelparkposition uberein. Durch Ruckwartsfahren dcs 
Fahrzeugs aus der ROckwartsstartposiiion unier Beibehali 
65 dieses Lcnkwinkcls kann das Fahrzeug in die Umlenkposi- 
tion geleitel werden, wie in Fig. 27 gezeigl. 
[0166] Wenn das zweite Bestimmungsmittel M2 und das 
driiic Bestimmungsmittel M3 bestimmen, dass das Fahr- 
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zeug die Unilenkposition errcichi hau wird der Summer 9 
bciricben. Audi wenn dcr Fahrcr das Fahnceug in dcr Uni- 
Icnkposilion anhalu wird die Anzeige fiir den Fall, dass der 
Fahrcr mil dcin inaxiinalen Tjenkwinkel nach rechls riick- 
warts fahit, in cine Anzeige fur den Fall geanderu dass das 5 
FahrTCUg init dcm gegcnwanigen Lenkwinkel riickwarts 
lahri, wic in Fig. 28 gc/rigi. Wenn anschlicBcnd dcr Fahrcr 
an dcr Unilenkposition das Lenkrad wciler nach rcchts 
drehi, andcn sich die crwancic Paricposiiion auf dcr An- 
'/xigccinhcil 8 und sliniinl schlicBlich mil dcr Zielparkposi- lO 
lion ubcrcin, wic in Fig, 29 gezcigt. Wenn das Fahrzxiug in 
diescni Zustand unlcr Bcibchall des Lcnkwinkcls ruckwaris 
faluu wird das Fahreeug von dcr Umlcnkposilion zu dcr cr- 
wancicn Parkposiiion, d, h. dcr Ziclparkposilion, gclcilci. 
wic in Fig, 30 gczeigi. 

10167) Wenn das Fahr/cug aus dcr Unilenkposition ruck- 
wans losfahn, andcn sich das Bild auf der Anzeigccinheit 8 
in cin voiii Hcckinoniior 7 aufgcnommcncs Bild dcs Bc- 
reichs hinter dcm Fahrzcug. 

[01681 Es besiehl auch die Moglichkeit, die Anzeige auf 20 
dcr Anzcigeeinheit 8 in jene eincs voni Heckmonitor 7 auf- 
genomnienen Bilds des Bereichs hinier dcm Fahrzcug zu 
andcm, wahrcnd das Fahrzcug riickwarts fahrl, nachdeni die 
erwartcie Parkposition mil der Ziclparkposilion in Fig. 26 
ubereingesliuiinl hat, oder wahrend der Riickwarlsfahrt des 25 
Fahrzeugs, nachdcm das Fahrzcug, infolge cincr Lenkbela- 
ligung, die Unilenkposition enreicht hat und die erwartcie 
Parkposition iiiit dcr Ziclparkposilion ubereingesiimnit hat. 
Auch wenn der Fahrer beim Ruckwansfahren auf die An- 
zcigeeinheit 8 blickt, kann daher, da das angezcigie Bild der 30 
Bereich hinter dem Fahrzeug ist, deni sich das Fahrzcug an- 
nahert, der Fahrcr der Sicherhcil ausrcichende Aufnicrk- 
saiiikcit sclicnken und kann niit Leichligkeit einparkcn. 
10169] Dieser Vorgang wird im Detail anhand der Russ- 
diagramme der Fig, ^ 1 und 32 erlautert. 
[0170] Wenn der Bedienschalter 2 eingeschallet wird, 
werden zunachsl in deni Initialisierungsschritl S21 Koordi- 
natenachsen vorgesehen, deren Ursprung an der auBeren 
vorderen Ecke der Ziclparkposilion liegi, wie in Fig. 33 ge- 
zeigl. Auch werden die Koordinaien (xc, yc) der Fahrzeug- 40 
position "a", die Koordinaten (xb, yb) der Unilenkposition 
"b" sowie die Koordinaten (xt, yt) der erwarleten Parkposi- 
tion "a"' angegeben. Die crwartete Parkposition "a"* wird auf 
eine Position geseizi, wo die rechle Seiie des Fahrzeugs 
langs detn Eingang (x = 0) der Zielparkposition liegt, wie in 45 
Fig. 33 gezeigt. 

[01711 Die x-Kooidinaie xc dcr Fahrzeugposilion "a" wird 
angggeben durch: 



X5VL-I-T/2 



wobci L der Abstand zwischen dein Eingang der Ziclpark- 
posilion und der linken Seile des Fahrzeugs ist und T die 
Breile des Fahrzeugs isl. Die y-Koordinate yc der Fahrzeug- 
posilion "a" wird angegeben durch: 5^ 

yc = -M 

wobci M der Absiand zwischen der Markierung und der 
Hinierradachse ist, da der rechte \brderrand der Zielparkpo- 60 
silion und die Markierung bcide auf dcr x-Achse licgcn. Die 
x-Koordinaie xb der Unilenkposition "b" wird durch die fol- 
gende Glcichung angegeben, wobei Rl dcr Schwenkradius 
isi und pa die Schragstellung des Fahrzeugs an der Unilenk- 
position "b" ist: ^ 

xb = xc-Rl +R1 cos pa 
= xc- Rl (1 - cos pa). 



[01721 Die y-Koordinalc yb dcr Umlcnkposilion "b" wird 
angegeben durch: 

yb = yc- Rl sin pa. 

[0173] Den Schwenkradius Rl crhali man durch Rl = 
W/ian OTl, wobci OTl der Vordcn-adschwcnkwinkcl isl, 
wenn das Lenkrad bis zuni niaximalen Ixnkwinkcl nach 
links gcdrcht isl. Die Fahrzcugschragstcllung Pa wird spalcr 
crliiuteri. Die x-Koordinatc xt der crwartctcn Parkposition 
"a" crhali man durch: 

xt = -T/2 

und die y-Koordinatc yl der crwartctcn Parkposition "a"' cr- 
hali man durch: 

yl = yb - R2 sin pa. 

[0174] Den Schwenkradius R2 erhall man durch R2 = 
W/ian 8T2, wobei 0X2 der Vorderradschwcnkwinkel ist, 
wenn das Lenkrad bis zuui maximalcn Lenkwinkel nach 
rcchis gedrehl ist. 

[0175] Nachfolgend wird ein Verfahrcn zur Berechnung 
der Fahrzeugschragstellung Pa an der Unilenkposition er- 
laulert. Aus der geometrischen Beziehung in Fig, 33 isl die 
Suinnie dcs Absiands Rl (1 - cos pa) auf der x-Achse von 
dcr Fahrzeugposilion "a" zu der Umlcnkposilion "b" und 
deni Abstand R2 (1 - cos pa) auf dcr x-Achse von der Uni- 
lenkposition ""b" zu der erwarteten Parkposition "a"' glcich 
dem Abstand xc + T/2 auf der x-Achse zwischen dcr Fahr- 
zeugposition "a" und der erwarteten Parkposition "a"\ Da- 
her isl die folgende Gleichung erfiillt. 

Rl (1 - cos pa) + R2 (1 - cos pa) = xc -f- T/2. 

[0176] Diese Gleichung kann wie folgt umgestellt wer- 
den: 

Pa = cos-' {(1 - xc - T/2)/(Rl +R2)). 

[0177] In Schritl S21 wird die Fahrzeugschragstellung P 
auf 0 gesetzt, und ein Rag I^AG zum Anzeigen, dass das 
Fahrzeug die Umlcnkposilion "b" erreicht hat, wird auf 0 ge- 
setzt 

[0178] Die so berechnele Fahrzeugposilion "a", die Uni- 
lenkposition "b" und die erwarteie Parkposition "a"' werden 
auf der Anzcigeeinheit 8 in SchriU S22 angezeigl. Wenn 
50 eine Eingabe von dem Fahrwegstreckensensor 3 im nach- 
sten Schritl S23 vorhanden isl, wird in Schritl S24 die Fahr- 
zeuggeschwindigkei! V berechnet. Wenn in SchriU S25 die 
Fahrzeuggeschwindigkeit V eine Fahrzeuggeschwindig- 
keitsgrenze VL von z.B. lOkni/h uberschreitel, wird die 
Einparkhilte beendet, da die Moglichkeit besiehl, dass das 
Fahrzeug dcr Zielu^jekloric nichi folgen konnic. Wenn in 
diesem Schriu S25 die Fahrzeuggeschwindigkeit V gleich 
Oder kleiner als die Fahrzeuggrenzgeschwindigkeit VL ist, 
wird in Schritl S26 der Lenkwinkel 6 erfasst, und wenn in 
Schritl S27 der Ruckwartsschalter6 AUSgeschaltet ist, geht 
die Routine zu Schritl S28 wciler, und wenn dcr Ruckwarts- 
schallcr 6 EINgeschaliet isl, geht die Routine zu Schriit S29 
weiler. Die Vcrfahren zur Berechnung der Fahrzeugposilion 
"a" und der erwarteten Fahrzeugposilion "a"* in den Schrit- 
tcn S28 und S29 sind die glcichcn wic die dcr obigcn drittcn 
Ausfuhrung und werden daher hier nicht eriautcrt. Nun wird 
ein Verfahrcn zur Berechnung der Umlenkposition "b" an- 
hand von Fig. 34 eriautcrt. 
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[0179] Das Verfahren der Bcrechnung der Umlenkposi- 
lion "b" isl grundlcgcnd das glciche wic das Verfahren der 
Berechnung der UnUenkposiiion "b", das bei der Iniiialisic- 
rung vcrwcndel wird. unlcrscheidei sich jedoch davon, dass 
das Fahracug an der Fahracugposition "a", d. h. der Ruck- 
wansslartposiiion "a\ uin p schraggestclll ist. Wic aus Fig. 
34 crsichilich, criiali man die x-Koordinaic xb der Unilenk- 
posiiion "b" aus: 

xb = xc - Rl cos p + Rl cos pa 
= xc-Rl (cos P- cos Pa). 

10180] Die y-Koordinatc der Uiulcnkposilion "b" crhaU 
man aus: 
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yb - yc - Rl sin Pa + Rl sin P 
= yc - Rl (sin pa - sin p). 

10181] Wenn P gleich 0 ist, erhah man das glciche Ergeb- 
nis wie das, das man fur die Umlenkposition "b" bei der In- 20 
itialisierung erhait. 

[01821 Nachfolgend wird ein Verfahren zur Berechnung 
der Fahraeugschragsiellung Pa an der Umlenkposition "b" 
eriauten. Aus dem gleichen Gesichtspunkt wic oben isl die 
Summe des Abslands Rl (cos P - cos Pa) auf der ^"Achse 25 
von der Fahrzcugposition "a" zur Umlenkposition "b" und 
des Abslands R2 (1 - cos Pa) auf der x-Achse von der Um- 
lenkposition "b" zu der erwaricten Parkposiiion "a"' gleich 
dem Abstand xc + T/2 auf der x-Achse zwischen der Fahr- 
zeugposition "a" und der erwarteten Parkposiiion "a"\ Da- 30 
her isl die folgende Gleichung erfullL 

Rl (cos p - cos pa) + R2 (1 - cos pa) = xc + T/2. 

10183] Diese Gleichung kann wie folgt umgesielll war- 35 
den: 

pa = cos~^ ((Rl cos p + R2)/(R1 + R2) - (xc + T/2)/(Rl + 
R2)). 

40 

[0184] In Schritt S28 sind die Schwenkradien Rl und R2 
Schwenkradien, bei denen wahrend Nforwartsfahn das Lenk- 
rad bis zum inaximalen Lenkwinkel gedreht ist. In Schritt 
S29 ist der Schwenkradius Rl der Schwenkradius mil dem 
in Schritt S26 erfasslen Ist-Lenkwinkel, und der Schwenkra- 45 
dius R2 isl. der Schwenkradius, wenn bei Ruck warts fahrt das 
Lenkrad bis zum maximalen Lenkwinkel gedreht ist. 
[imS] Dann werden in Schritt S30 die Fahrzeugposidon 
"a", die Umlenkposition "b" und die erwarleie Parkposiiion 
""J*", die in dem obigen Schritt S28 fur Vorwartsfahrt berech- 50 
net wurden, auf der Anzeigeeinheit 8 angezeigt. Die Fahr- 
zeugposilion "a", die Umlenkposition "b" und die erwartete 
Parkposiuon "a'", die im obigen Schritt S29 fur Ruckwaris- 
fahrtberechnel sind, werden in Schritt S30 auf der Anzeige- 
einheit 8 angezeigt, wenn in Schritt S3 1 der Lenkwinkel 9 in 55 
Richtung nach links einen vorbeslimmien Wert 0s, z. B. 
360°, Oder wcniger cinnimmt. Wenn der Lenkwinkel 0 in 
Richtung nach links den vorbestimmlen Wert Os in dem obi- 
gen Schriu S31 uberschreilel, wird beslimnil. dass die Ruck- 
wartsfahrt aus der Ruckwarlsstartposilion "a" zu der Urn- 60 
lenkposiiion "b" begonnen hat, und die Routine geht zum 
Flussdiagramra in Fig. 32 weiter. 

(0186] Wenn die Fahrzeugposition "a", die Umlenkposi- 
tion "b" und die erwartete Parkposiiion "a'" auf der Anzeige- 
einheit 8 in dem obigen Schriu S30 angczcigi werden, wird 65 
in Schriu S32 beslimmt, ob die erwartete Parkposiiion "a*" 
die Zielparkposilion erreichl hat. Das Krilerium ist. ob das 
Hintcrende des Fahnxugs an der crwaricicn Parkposiiion 



"a'" sich iiber das Hinierende der Zielparkposilion hinaus 
bewegl hat. D. h. da in Fig. 34 die y-Koordinate des Hinter- 
endes des Fahrzeugs mil yi - Roh angegeben isl, wobei Roh 
ein Abstand zwischen der Hinterradachse und dem Hintcr- 
ende des Fahrzeugs ist, wird, wenn yl - Roh > -Y, d. h. 
wenn yi > -Y + Roh, wobei die y-Koordinaie des Hinleren- 
dcs der Ziclparkposition mil -Y bezeichnct wird, bcsiiinnu, 
dass die erwartete Parkposiiion "a"' die Zielparkposilion er- 
reichl hat. 

10187] Die y-Koordinatc -Y des Hintcrcndes der Ziel- 
parkposilion kann wie folgt erfialten werden. Anders gcsagl, 
der .^bstand Y isl der voin Fahrwcgsircckenscnsor 3 erfasste 
Abstand von cincr mil der punktienen Linie gczeiglen Posi- 
tion, wo die Markicrung des Fahr/cugs das Hintcrende der 
Zielparkposilion erreichl hal, zu einer Position, d. h. der 
Slartposiiion, wo die Markicrung des Fahrzeugs das Vorde- 
rcnde der Zielparkposilion in Fig. 23 erreichl hai. 
(0188] Wenn die crwarlclc Parkposiiion "a'" die Ziclpark- 
position in dem obigen Schritt S32 erreichl haU wird in 
Schritt S33 die y-Koordinate yl der erwarteten Parkposiiion 
"a"' mil einem vorbestimmlen Grenzwert YL veiglichen. 
Wenn yl > yL erfiilll ist, wird beslimmt, dass das Fahrzeug 
iiber cine geeignele Ruckwanssiarlposition hinaus gefahren 
ist, und die Einparkhilfe wird beendet. Wenn yl > yL nichl 
erfiillt isl und das Fahrzeug nichl uber die geeignele Ruck- 
warlsstartposilion hinaus gefahren ist, wird in Schritt S34 
der Summer 9 betaligt, urn das Fahrzeug anzuhalten, und die 
Routine gchl zu Schritt S35 weiter. 
[0189] Wenn in Schritt S23 keine Eingabe von dem Fahr- 
wegsu^ckensensor 3 vorliegt, da das Fahrzeug an der Ruck- 
wansstariposiiion sloppt, wenn der Ruckwartsschalter 6 in 
Schritt S36 eingeschaliet isl und somii der Ruckwartsbe- 
reich gewahlt ist, erfasst der Lenkwinkelsensor 5 in Schritt 
S37 den Lenkwinkel 9. AnschlieBend werden in Schritt S38 
die Umlenkposition "b" und die erwartete Parkposidon "a"' 
entsprechend dem so erfassten Lenkwinkel 6 berechnet, und 
die obige Umlenkposition "b" und die erwartete Parkposi- 
iion "a'" werden in Schritt S39 auf der Anzeigeeinheit 8 an- 
gezeigt. 

10190] Das oben erlauterte Flussdiagramm von Fig. 31 
zcigt den Vorgang zwischen der Zeit, wenn das Fahrzeug die 
Ruckwartsstartposition aus der Startposidon erreichl und 
sioppt, und der Zeil, wenn das Lenkrad weil nach links ge- 
dreht ist, urn riickwarts loszufahren. Andcrcrseits zeigt das 
dem Flussdiagramm von Fig. 31 folgende Russdiagramm 
von Fig. 32 den Vorgang zwischen der Zeit, wenn das Lenk- 
rad an der Umlenkposition weil nach rechls gedreht wird, 
um die erwartete Parkposiiion mil der Zielparkposilion 
iibcrcinstimmen zu lassen, nachdem das Fahrzeug von der 
Ruckwartsstartposition zu der Umlenkposition gefahren ist, 
und der Zeil, wenn die Einparkhilfe beendet wird. Die In- 
halle der Schrille, deren Zahl im Flussdiagramm von Fig. 32 
mil einem " ' " versehen isl, sind im Wesenllichen die glei- 
chen wie die Schrille mil der entsprechenden Zahl im Fluss- 
diagramm von Fig. 3L und daher konzenuierl sich die Er- 
lauterung auf die Inhalte der anderen Schrille. 
10191] Das FLAG in den SchriUen S40, S4 1 und S42 wird 
auf 0 gesetzt, bis das Fahrzeug die Umlenkposition erreichl, 
wie oben beschrieben, und wird auf 1 gesetzt. wenn das 
Fahrzeug die Umlenkposition erreichl. Schritt S40 enl- 
sprichl einem Fall, wo das Fahrzeug gesioppi hal und der 
Ruckwartsschalier 6 EINgeschaltet ist. Die Umlenkposition 
und die erwartete Parkposidon werden in Schritt S38a be- 
rechnet, wahrend FLAG gleich 0 ist und das Fahrzeug die 
Umlenkposition nichl crrcicht hal. Nachdem FLAG gleich 1 
geworden isl und das Fahrzeug die Umlenkposition erreichl 
hat, wird in Schriu S38b die erwartete Parkposiiion allein 
berechnet. Schritt S41 entspricht dem Fall, dass das Fahr- 
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zeug vonvarts fahrt. Die Umlenkposiiion und die envaneie 
Parkposiiion werden in Schriil S28a berechncu wahrcnd 
FLAG glcich 0 isl und das Fahrzeug die Umlenkposiiion 
nichi errcichi hai. Nachdcni das HAG gleich 1 gcworrtcn 
isi und das Fahnxug die Umlenkposiiion errcichi hal, wird 5 
in Schriil S28b die erwaricic Parkposiiion allcin bcrcchncl. 
Schriil S42 cnisprichl dcm Fall, dass das Fahr/cug riick- 
vvaris l ahrl. Die Umlenkposiiion und die crwariete Parkposi- 
iion werden in Schriii S29a bcrcchnet, wahrcnd FLAG 
glcich 0 isl und das Fahn^cug die Umlenkposiiion nichi er- lO 
rcichl hal. Nachdem FLAG gleich 1 geworden isl und das 
Fahr/cug die Umlenkposiiion errcichi hau wird in Schriu 
S29b die crwartclc Parkposiiion allcin bcrcchncl. 
101921 In Schriil S43 wird bcrcchncl, ob das Fahrzeug die 
Umlenkposiiion errcichi hal oder nichi, Diesc Bcsiimmung 15 
crfolgl durch Verglcich der Fahrzcugschragsiellung p mil ci- 
ncr vorab bercchneien Schragsiellung Pa an dcr Umlenkpo- 
siiion. Wcnn p an dcr Umlenkposiiion Pa ubcrschrciicl. 
muss, da das Fahrzeug auch durch anschlieBcndcs Drehen 
des Lenkrads nach rechis bis zum maximalen Lcnkwinkel 20 
nichi bis zur ^elparkposiiion gefahren werden kann, bc- 
siimmt werden, ob das Fahrzeug die Umlenkposiiion er- 
rcichi hal, bevor P das pa uberschreitet. Daher wird be- 
stinuni, dass dann, wenn pa > p > Pa - Ap erfulli isl, das 
Fahrzeug die Umlenkposiiion errcichi hal. Wenn, wie oben 25 
bcschricben, die Winkelanderung, wcnn sich das Fahrzeug 
um eine Wegsirecke enisprechend einer Impulssignalzah- 
lung mil maximalem Lenkwinkel bewegU als a bezeichnei 
wird, isl das obige AP eine Winkelanderung, die ein wenig 
groBer als a isi, Wenn der Besiimmungszusiand als pa > P 30 
> Pa - AP geseizl ist, kann daher garanticrl werden, dass 
der Wert von p, wcnn ein bestimmies Pulssignal ausgegeben 
wird, immer zwischen pa und Pa - Ap falU, und es kann ge- 
nau beslimml weiden, ob das Fahrzeug die Umlenkposiiion 
erreichl hal oder nicht. 

[01931 Wenn p > Pa - Ap in Schriu S43 nichi erfulli isl, 
wird zunachsi beslimmt, dass das Fahrzeug die Umlenkpo- 
siiion nicht errcichi hat und in Schriu S44 wird FLAG auf 0 
gesetzi. Wenn P > Pa - AP erfulli ist, wird bestimrat, dass 
das Fahrzeug die Umlenkposiiion erreichl hat, und in Schriu 40 
S45 wird FLAG auf 1 gesetzt. Nachdem im obigen Schriu 
S45 FLAG auf 1 geseizl ist, wird, wenn in Schriu S46 Pa > 
p erfulli isl, der Summer 9 in Schriil S34* beslaiigi, um den 
Fahrer zu benachrichtigen, dass das Fahrzeug die Umlenk- 
posiiion erreichl hat. Wenn das Fahrzeug uber die Umienk- 45 
posilion hinaus gefahren isl und die Schragsiellung P einen 
Grenzwert PL in Schriu S47 uberschreitet, wird die Ein- 
pi|j;khilfe beendet, da es unmoglich ist, das Fahrzeug bis zur 
Ziclparkposidon zu fiihren, 

1^194] Wenn das Fahrzeug die Umlenkposiiion erreichl 50 
und anhall, drehl der Fahrer das Lenkrad weil nach rechis, 
um die erwarlele Parkposiiion mil der Zielparkposilion 
ubereinslimmen zu lassen, und beginnt dann, ruckwarts zur 
Ziclparkposidon zu fahren. Im Ergebnis wird in Schriu S31' 
erfasst, dass der Lenkwinkel 0 einen vorbeslimmlen Lenk- 55 
winkel Os von z. B. 360** iiberschriuen hai, und daher wird 
an diesem Punkl die Einparkhilfe beendet. Die Selparkpo- 
siiion, die Fahrzeugposition und die erwartete Orlskurvc 
und die erwartete Parkposiiion. die auf der Anzeigeeinheii 8 
angezeigt wurden, werden durch ein vom Heckmoniior 7 60 
aufgenonuiiencs Bild des Bercichs hinter deni Fahrzeug cr- 
setzt. 

101951 Die Erfindung kann wie folgl niodifiziert werden, 
ohne vom Umfang dcr in den Anspruchen definienen Erfin- 
dung abzuwcichcn. ^ 
(0196] Wenn z. B. in den dritten und vicrten Ausfuhrun- 
gen im Hinblick auf den Lenkwinkel 0 der ma^iniale Lenk- 
winkel durch einen Lenkwinkel erseizl wird, der ein wenig 



kleiner isi, z. B. 30**, als der maximale Lenkwinkel, kann, 
wenn dcr Fahrer die erwartete Parkposiiion durch Bctaii- 
gung des Ixnkrads einslelll, der Fahrer das Lenkrad in dcr 
Richiung drehen, die den Schwenkwinkel vcrsiarkt, wo- 
durch das Einsicllcn leichier wird. 

(0197] In den Ausfiihrungcn werden die Fahrzcugposi- 
lion, die Ziclposilion, die crwartclc Parkposiiion und die cr- 
wartclc Ortskurve auf der Anzeigeeinheii 8 angezeigt, wo- 
bei abcr die crwartcic Ortskurve weggclasscn werden kann. 
In den Ausfuhrungen wird die vorlicgcndc Fahrzcugposilion 
durch ein Bild eincs Fahnxugs dargesielll. Wcnn jcdoch die 
crwariclc Ortskurve angczcigl wird. kann die Anzeige dcr 
Fahrzcugposilion auch weggclasscn werden, da das Bndc 
dcr erwarielen Ortskurve die Fahrzcugposilion angibi. 
10198] Ein crfindungsgeinaBcs Einparkhilfssyslcm isi zu 
bciatigen, wenn dcr Fahrer zu Anfang das Fahrzeug langs 
einer Ziclparkposidon anhall, sodass eine inncrhalb einer 
Tur vorgcschcnc Markicning mil einer Miticllinic dcr Ziel- 
parkposilion ubcreinstimmi, wenn der Fahrer beini Links- 
riickwartscinparken unlcrstulzi wird. Das Fahrzeug isl um 
einen vorbcstimmlen Absland vom Eingang zur Ziclparkpo- 
sidon enifemt, wenn der Fahrer den Bedienschalter (2) ein- 
schallel. Eine Anzeigeeinheii (8) zeigl dann die Zielparkpo- 
silion, die gegenwartige Fahrzeugposition und eine erwar- 
tete Parkposiiion an. Die erwarlele Parkposiiion ist eine Po- 
sition, die das Fahrzeug erreichl, wenn es mil vollstandig 
nach links gedrehtem Lenkrad ruckwarts fahrt. Wenn daher 
der Fahrer das Fahrzeug vorwarts zu einer Position fahrt, wo 
die erwartete Paricposilion mil der Zielparkposilion uberein- 
siimmt und das Fahrzeug aus dieser Posilion um 90"* wah- 
rcnd voUstandiger Linksdrehung des Lenkrads ruckwarts 
fahrt, kann das Fahrzeug zuverlassig zur Zielparkposilion 
geleitet werden. 



Paientanspriiche 

L Einparkhilfssysiem, umfassend: 
eine Anzeigeeinheii (8), um einem Fahrer eine Ziel- 
parkposilion, eine Fahrzeugposition sowie eine erwar- 
tete Parkposiiion, wo das Fahrzeug mil einem vorbc- 
stimmlen Lenkwinkel (0) fahrt, visuell anzuzeigcn; 
und 

einen Bedienschaller (2) zum Wahlen eines Einpark- 
hilfsniodus, 

wobei die Anzeigeeinheii (8), wenn durch den Bedien- 
schalter (2) ein Einparichilfsmodus gewahlt ist, die 
Ziclparkposidon, die Fahrzeugposition und die erwar- 
tete Parkposiuon some eine Anderung der Fahrzeug- 
position oder/und der erwartelen Parkposiiion relaUv 
zur Zielparkposilion gemaB einer Anderung der Bewe- 
gung des Fahrzeugs oder/und des Lenkwinkels (6) an- 
zeigt. 

2. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnei, dass die Anzeigeeinheit (8) femer dem 
Fahrer eine erwarlele Ortskurve, wenn das Fahrzeug 
mil dem vorbcstimmlen Ixnkwinkel (0) fahrt, sowie 
eine Anderung der erwartelen Ortskurve relaliv zur 
Zielparkposilion gemaB der Anderung der Bewcgung 
des Fahrzeugs oder/und des Lenkwinkels (6) visuell 
anzeigt. 

3. Einparkhilfssysiem nach Anspruch I, dadurch gc- 
kennzcichneu dass der vorbcstimmic Lenkwinkel (0) 
ein maxinialer Lenkwinkel in Rechis- oder Linksrich- 
lung des Fahrzeugs ist. 

4. Einparkhilfssyslcm nach Anspruch 1, gckcnnzcich- 
net durch ein ersles Bcslinuiiungsmitiel (Ml), uni das 
Auftreten eines Ereignisscs, dass die erwartete Parkpo- 
siiion mil der Zielparkposilion ubercinsiinimi, eine 
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vorbesiimmte Zeii im Ubcreinsiimmungszusiand abgc- 
laufcn isl sowic cine Zeil uniniliclbar vor der Obcrein- 
stimmung dcr Posiiioncn, auf der Basis der Andcrung 
der Rcwegung des FahrTcugs oder/und dcs T^nkwin- 
kels (6) zu bcsiimiiien. ^ 

5. Einparichilfssysicm nach Anspruch 4, gckennzcich- 
ncl durch Bcnachrichtigungsinillel (M6, 8, 9) zum Be- 
nachrichligcn dcs Fahrers, wenn das crsie Bcsiim- 
inungsmiilcl (Ml) das Aufireien eincs dcr Ercignissc, 
dass die crwarictc Parkposiiion mil dcr Ziclparkposi- lO 
lion ubercinstiiiimi, die vorbesiimmte 2^il im Uberein- 
sliininungszusiand abgelaufcn isl sowic die Zeit unmit- 
lelbar vor der Ubcrcinsliiiunung der Posiiioncn, bc- 
stiiiiiiit hat 

6. Einparkhilfssysicin nach Anspruch 5, dadurch gc- 15 
kennzcichnel, dass das Bcnachrichiigungsmillel (9) 
den Fahrer durch einen Ton bcnachrichiigl. 

7. Einparkhilfssyslcni nach Anspruch 5, dadurch gc- 
kennzcichnel, dass das Benachrichtigungsmittel (8) 
den Fahrer benachrichiigt, indem es eine Anzeigeforni 20 
der Zielparkposition oder/und der Fahrzeugposition 
oder/und der erwarteten Onskurve oder/und der erwar- 
teicn Parkposiiion, die auf der Anzeigecinheil (8) ange- 
zeigt werden, andert. 

8. Einparkhilfssysicin nach Anspruch 7. dadurch ge- 25 
kennzcichnel, dass die Anzeigeform eine Farbe oder 
Linie isl. 

9. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 5, dadurch ge- 
kennzeichnet, dass das Benachrichiigungsmiuel (8) 
den Fahrer benachrichiigu indem es auf der Anzeige- 30 
einheil (8) eine Schriftzcichenfolge anzeigt, die das 
Aufireten eines der Ereignisse, dass die erwartele Park- 
posiUon mil der Zielparkposilion ubereinstinmil, die 
vorbesiimmte Zeit in dem Ubereinstimmungszusiand 
abgelaufcn isl sowie die Zeil unmittelbar vor der Uber- 35 
einsdnunung der Posiiioncn, angibl. 

10. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 5, gekenn- 
zeichnel durch einen Heckraonilor (7) zur Aufnahme 
eines Bilds eines Bereichs hinter dem Fahrzeug, wobei 
das Benachrichtigungsmitlel (8) den Fahrer benach* 40 
richtigt, indem es das von dem Heckmonitor (7) aufge- 
nommene Bild auf der Anzeigecinheil (8) anzeigl. 

1 1 . Einparkhilfssysiem nach Anspruch 5, dadurch ge- 
kennzeichnel, dass die Benachrichligung durch das Be- 
nachrichtigungsmitlel (M6, 8, 9) uber eine vorbe- 45 
stiramie Zeit durchgefiihn wird. 

12. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 1, gekenn- 
Nseichnei durch eine Markierung, die beim Anhalien des 

Fahrzeugs zu benuizen isl, sodass die Zielparkposition 
^ und die Fahrzeugposition eine vorbesiimmte Positions- 50 
beziehung aufweisen, wenn mil dem Bedienschalter 
' (2)derEinparkhilfsmodusgewahltwird. 

13. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 1, gekenn- 
zeichnet durch ein ersles Loschmittel (M4) zum Lo- 
schen des Einparkhilt^ modus, wenn eine Differenz 55 
zwischen der Zielparkposition und der erwaneien 
Parkposiiion einen vorbeslimmlen Wert iiberschreitet. 

14. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 1, gekenn- 
zeichnel durch ein zweites Bestimmungsmittel (M2) 
zur Besiimmung, ob die Fahrzeugposition mil einer 60 
vorbeslimmlen Position auf der Onskurve zu der Ziel- 
parkposition, an der der Belriebszustand des Fahrzeugs 
geandert wird, ubereinsiimml. 

15. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 14, gekenn- 
zcichnct durch cin Benachrichtigungsmittel (M6, 8, 9) 65 
zum Benachrichtigen des Fahrers, wenn das zweile Be- 
stimmungsmillel (M2) das Aufireten eines Ereignisses, 
dass die Fahrzeugposition mil der vorbeslimmlen Posi- 



410 Al 

28 

lion fibereinsiimmt, eine vorbesiimmte Zeit im Uber- 
einstimmungszusiand abgelaufcn isl sowie eine Zeil 
unmittelbar vor der Ubereinslimmung der Posiiioncn, 
bcstimmt. 

16. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 15, dadurch 
gckcnnzcichncl, dass das Benachrichiigungsmiuel (9) 
den Fahrer durch einen Ton bcnachrichiigl. 

17. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 15, dadurch 
gckennzcichnel, dass das Benachrichtigungsmitlel (8) 
den Fahrer benachrichligU indem es eine Anzeigeform 
der Zielparkposition oder/und dcr Fahrzeugposition 
oder/und der erwarteten Onskurve oder/und der erwar- 
teten Parkposiiion, die auf dcr Anzeigecinheil (8) ange- 
zeigl werden, andcrl. 

18. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 17, dadurch 
gckennzcichnel, dass die Anzeigeform eine Farbe odor 
Linie isi. 

19. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichnet, dass das Benachrichtigungsmitlel (8) 
den Fahrer benachrichligU indem es auf der Anzeige- 
cinheil (8) eine Schriftzcichenfolge anzeigl, die das 
Aufireten eines der Ereignisse, dass die Fahrzeugposi- 
tion rail der vorbeslimmlen Position ubereinsiimml, die 
vorbesiimmte Z&ii in dem Ubereinslinunungszusiand 
abgelaufcn isl und die Zeil unmittelbar vor der Uber- 
einslimmung der Posiiioncn angibl. 

20. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 15, gekenn- 
zeichnet durch einen Heckmonitor (7) zur Aufnahme 
eines Bilds eines Bereichs hinter dem Fahrzeug, wobei 
das Benachrichtigungsmitlel (8) den Fahrer benach- 
richligU indem es das von dem Heckmonitor (7) aufgc- 
nommene Bild auf der Anzeigecinheil (8) anzeigl. 

21. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 15, dadurch 
gekennzeichneu dass die Benachrichligung durch das 
Benachrichtigungsmittel (M6, 8, 9) Ciber eine vorbe- 
siimmte Zeit durchgefiihrl wird. 

22. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichneu dass die Anzeigecinheil (8) eine erwar- 
tele Onskurve gemafi dem vorbeslimmlen Lenkwinkel 
(6) anzeigu bevor ein zweiies Bestimmungsmittel (M2) 
das Auftrelcn eincs Ereignisses, dass die Falirzeugposi- 
tion mil einer vorbeslinunten Position iibercinstimmU 
eine vorbesiimmte Zeit im Obereinslimmungszustand 
abgelaufcn isl sowie eine Zeit unmittelbar vor der 
Ubereinslimmung von Posiiioncn, bcstimmt, und eine 
erwartele Onskurve gemaB einem Ist-Lenkwinkel (8) 
nach der Besiimmung anzeigl, 

23. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 14, dadurch 
gekennzeichneu dass die Andcrung des Betriebszu- 
stands des Fahrzeugs das Umschalten zwischen Vor- 
warls- und Riickwartsfahrt isl. 

24. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 14, dadurch 
gekennzeichneu dass die Andcrung des Beuiebszu- 
slands des Fahrzeugs eine Lenkbeiatigung in die enlge- 
gengesetzle Richlung isl. 

25. Einparkhilfssysiem nach Anspruch I, gekenn- 
zeichnet durch ein drittes Bestimmungsmittel (M3) zur 
Besiimmung, dass die Fahrzeugposition mil der Ziel- 
parkposition ubereinsiimml. 

26. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 25, gekenn- 
zeichnet durch einen Heckmonitor (7), der ein Bild in 
einer Richlung aufnimmu in der das Fahrzeug einzu- 
parken isU wobei das vom Heckmonitor (7) aufgenoni- 
mene Bild auf der Anzeigecinheil (8) angezeigt wird, 
wenn das dritic Bcsiinimungsmittcl (M3) bcsiimmu 
dass die erwaneie Parkposiiion mil der Zielparkposi- 
tion ubereinstimmu 

27. Einparkhilfssysiem nach Anspruch 1, gekenn- 
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zeichnei durch cin ROckwansbesiimmungsmiiiel (6) 
xur Bcstiimnung, dass sich das Fahrzeug in einem 
Ruckwarlsniodus befindeu wobei die Anzeige auf dcr 
An/iiigccinhcil (8) geandcri vnrd wenn das Riick- 
wartsbcslinuuungsmiiiel (6) bcsiiiumi, dass sich das 5 
FahnKUg iin Ruckwansniodus bcfindci. 

28. Einparkhilfssysieni nach Anspruch 27, gckcnn- 
zcichnci durch einen Hecknionilor (7), der cin Bild dcs 
Bcrcichs himer dciii Fahrzeug aufnimiiiU wobci das 
vom Hcckiiionitor (7) aurgcnoiimiene Bild auf dcr An- »o 
zcigccinhcii (8) angczeigi wird, wenn das Ruckwaris- 
bcsiiiiHUungsiiiiliel (6) besiiiniiit, dass sich das Fahr- 
zeug iiH Ruckwarlsniodus bcfindei. 

29. Einparkhilfssysicin nach Anspruch K gekcnn- 
/.cichnci durch ein zwciles Loschnullcl (M5) zuni Lo- 15 
schen dcs Einparkhilfsniodus, wenn cine Fahrge- 
schwindigkcii des Fahrzeugs einen vorbcsiiinraien 
Wen crrcichi odor ubcrschrciicl. 
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